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1 Wprowadzenie
1.1 Cel

Dokument opisuje wymagania techniczne, wydajnosciowe oraz funkcjonalne dla kolokowanego
zestawu radarowego sktadajacego si¢ z Pierwotnego Radaru Dozorowania, Wtérnego Radaru
Dozorowania z Modem S (opartego o wzorzec EMS - European Mode-S Station) oraz
odpowiedniego wyposazenia powiazanego. Specyfikacja zostala stworzona w celu zdefiniowania
wymagan dla dwoch (2) systeméw radarowych, ktére zostana zainstalowane przy
Migdzynarodowym Porcie Lotniczym Krakéw-Balice (EPKK) w lokalizacji Zabierzéw oraz przy
Migdzynarodowym Porcie Lotniczym Warszawa - Okegcie im. Fryderyka Chopina (EPWA) w
lokalizacji Warszawa.

Powyzej wspomniany system radarowy bedzie zasadniczo wykorzystywany dla celéw kontroli
ruchu lotniczego obszarowej (ACC) i zblizania (APP) w FIR Warszawa.

Dane generowane przez specyfikowany System Radarowy zostang wykorzystane przez segmenty
RDP systemow zarzadzania ruchem lotniczym PAZP wiaczajac przyszty system ATM nowej
generacji PEGASUS_21. Dane ze stacji radarowej beda przekazywane do systemu ATM poprzez
PANSA Radar Network (PRANET) - sie¢ oparta o urzadzenia RMCDE (Eurocontrol). Takie
zatozenie wymaga od wykonawcy systemu radaréw, aby wyjscia oraz wejscia dostarczonego
systemu radarowego byly w petni kompatybilne z odpowiednimi wejsciami i wyj§ciami urzadzen
RMCDE.

Urzadzenia radarowe oraz wyposazenie powiazane proponowane przez Wykonawce musza spetnia¢
wymagania postawione w tej specyfikacji SFT.

1.2 Jezyk dokumentu

W niniejszym dokumencie zwrot “musi’’ lub ,,nie moze” oznacza wymaganie.

Kazdemu z wymagan zostala przypisana litera [M] lub [O] (na prawym marginesie strony) w celu
doprecyzowania statusu wymagania. Litery te majg nastgpujace znaczenie:

[M] - oznacza wymaganie OBLIGATORYJNE gdzie zgodno$¢ jest obligatoryjna,
[O] — oznacza wymaganie OPCJONALNE gdzie zgodnos¢ jest opcjonalna.

Stowo ‘Wykonawca’ w tym dokumencie oznacza dostawce systemu radaréw wyspecyfikowanego
w niniejszym dokumencie.

Kiedykolwiek w tym dokumencie jest mowa o radarze MSSR lub radarze wtérnym, nalezy zawsze
rozumie¢ pod tym pojeciem radar MSSR z modem S

1.3 Zakres dostawy
1.3.1 Ogdlnie

Zakres prac wynikajacych z niniejszej specyfikacji ogélnie powinien sktada¢ si¢ z dostawy,
instalacji oraz integracji (wlaczajac optymalizacje parametrow) kompletnego systemu
kolokowanych radaréw dozorowania wraz z transponderem testowym i koputa (ang. radome).
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1.3.2

Urzadzenia radarowe

Instalacja urzadzen radarowych musi ogolnie sktada¢ si¢ z dostawy, instalacji oraz integracji
nastepujacych elementéw:

5.
6.
7.

1. Radaru PSR;

2. Radaru MSSR Modu-S (kolokowanego z PSR);
3.

4. Pozostatego niezbednego wyposazenia:

Kolokowanych anten oraz podstawy;

Odbiornikéw GPS,

Urzadzen komunikacyjnych,

Urzadzen zasilajacych,

Systemu Monitorowania i Kontroli (CAM).

Monitora Lokalnego,

Filtra i Korelatora danych radarowych (SDFC);

Zestaw czgsci zapasowych dla dostarczonego systemu radarowego;

Szkolenia Technicznego;

Pelnej technicznej dokumentacji dla wykonanej infrastruktury i zainstalowanych urzadzen.

Mo ae oe

W celu oceny uwarunkowan lokalizacyjnych oraz kompletnego zakresu niezbgdnych urzadzen,
instalacji oraz prac do wykonania zalecane jest przeprowadzenie wczesniejszych ogledzin miejsca
instalacji.
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2 Ogolne wymagania systemu

2.1 System radarowy

GEN_2.1_1.

GEN_2.1_2.

GEN_2.1_3.

GEN_2.1_4.

GEN_2.1_5.

System kolokowanych radar6w musi sktadac sig z:
(a) radaru PSR,
(b) radaru MSSR z modem S,
(c) kolokowanych anten z podstawa,

(d) Systemu Monitorowania i Kontroli (CAM) zawierajacego
wskaznik PPI,

(e) Filtru i Korelatora Danych Radarowych (SDFC),
(f) dwoch odbiornikéw GPS,

(g) Monitora Lokalnego,

(h) koputy,

(i) zestawu cze$ci zapasowych.

Wykonawca musi zapewni¢:
(a) Szkolenie techniczne dla personelu obstugi,

(b) Pelna dokumentacj¢ techniczna dla wykonanej infrastruktury i
urzadzen zainstalowanych na obiekcie.

Wszystkie urzadzenia muszg zosta¢ dostarczone i zainstalowane jako w
petni zintegrowany kolokowany system radarowy.

Wykonawca musi zapewni¢ na czas testow odbiorczych SAT, FAT pelen
zestaw urzadzen testowo-pomiarowych (na swdj wlasny koszt) w celu
weryfikacji wymagan.

System PSR/MSSR z Modem S dostarczany przez Wykonawcg zarowno
w przypadku oprogramowania jak i urzadzen musi by¢ wykonany
zgodnie z najwyzszymi i nowoczesnymi standardami technologicznymi.

M]

[M]

[M]

[M]

[M]
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GEN_2.1_6.

GEN_2.1_7.

GEN_2.1_8.

GEN_2.1_9.

GEN_2.1_10.

GEN_2.1_11.

GEN_2.1_12.

GEN_2.1_13.

GEN_2.1_14.

Dostarczane urzadzenia musza by¢ urzadzeniami fabrycznie nowymi, [M]
standardowej produkcji, tj. przeszty przez fazy projektowania i testowe,
zostaly wyprodukowane i sa aktualnie stosowane w Kontroli Ruchu
Lotniczego. Radar MSSR z modem S musi by¢ wykonany zgodnie z
dokumentem [Ref. 21].

Nastgpujace standardy dla systemu kolokowanych radaréw oraz dla PSR [M]
i MSSR z osobna muszg by¢ zachowane:

(a) [Ref.11]

(b) [Ref.20]
(c) [Ref.18]
(d) [Ref.12]
(e) [Ref.19]

W przypadku gdy wymagania niniejszej specyfikacji sa wyzsze niz w  [M]
poszczegdlnych  przywotanych  dokumentach  zewngtrznych  to
zastosowanie muszg mie¢ wymagania wskazane w specyfikacji.

Oferowany system musi by¢ zgodny z odpowiednimi obowiazujacymi [M]
regulacjami prawnymi polskimi i WE (Wspdlnoty Europejskiej)
wlacznie obowigzujacymi implementing rules oraz community
specifications.

Wykonawca musi okresli¢ zakres przygotowania oferowanych urzadzen [O]
do spetnienia regulacji prawnych WE bedacych w przygotowaniu.

Wykonawca dla radaréw musi dostarczy¢ Certyfikat CE oraz osobno [M]
Deklaracj¢ Zgodnosci RTTE 1999/5/EC (jesli CE nie obejmuje
1999/5/EC).

Wykonawca dla dostarczonego kolokowanego systemu radaréw musi [M]
dostarczy¢ na etapie instalacji systemu Deklaracje WE o zgodnosci i
przydatnosci do wykorzystania wg Rozporzadzenia WE nr 552/2004.

Oprogramowanie wykorzystywane w systemie radaréw jest wykonane i  [M]
udokumentowane w sposOb zapewniajacy spelnienie wymagan
bezpieczenstwa, zgodnie z dokumentem ESARR 6 Software In ATM
Systems.

Specyfikowany System Radarowy musi wysyta¢ do ATCC wykryte ale [M]
niewygtadzone dane o pozycji statkéw powietrznych.
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GEN_2.1_15.

GEN_2.1_16.

GEN_2.1_17.

GEN_2.1_18.

Wykonawca musi przygotowac (na etapie ofert) odpowiednie tabela [M]
zasiggéw pokrycia radiolokacyjnego. Zalecane jest aby Wykonawca
podczas przygotowywania tych tabel zapoznal si¢ z uwarunkowaniami
lokalizacji obiektu radarowego oraz jego otoczenia w celu opracowania .

Proponowane urzadzenia musza zapewnia¢ maksimum bezpieczenstwa [M]
dla personelu obstugujacego.

Instalacja urzadzen musi zosta¢ wykonana w taki sposéb aby dostep do  [M]
dowolnej szafy montazowej, usunigcie dowolnego podzespotu, PCB oraz

jesli bedzie niezbgdne uzycie kart rozszerzajacych, zewngtrznych
urzadzen testowych etc nie byto utrudnione przez jakakolwiek sasiednia

szafg montazowa, zespoty etc.

Wiszystkie stacje robocze systemu radarowego muszg zosta¢ dostarczone  [M]
z klawiaturami wielofunkcyjnymi QWERTY, myszami optycznymi oraz
monitorami LCD wysokiej rozdzielczosci (min. 1280x1024 pikseli), o
przekatnej 197 lub wigce;j.

2.2 Osiaggalnosé, naprawialnosé i integralnos¢

GEN_22 1.

GEN_2.2_2.

GEN_2.2_3.

GEN_2.2 4.

GEN_2.2 5.

Radary muszg by¢ przeznaczone do pracy: ciaglej dwadziedcia cztery [M]
(24) godziny na dobg, 365 dni w roku przez co najmniej 15 lat, zdalnie
kontrolowanej, bez ciaglego nadzoru.

Cate wyposazenie radarowe wilaczajac infrastruktur¢ komunikacyjna [M]
musi by¢ fizycznie 1 funkcjonalne nadmiarowe/zdublowane dla
uzyskania maksymalnej osiggalnosci z wylaczeniem elementéw, ktére ze

swej natury nie mogg by¢ dwukanatowe (np. system antenowy, falowdy,
przetacznik kanaléw RF) lub kiedy wyraznie dopuszczono brak
nadmiarowosci podzespotu w niniejszym FTS.

Konstrukcja systemu musi by¢ wykonana w taki sposéb aby uszkodzenie [M]
dowolnego zespolu nie mogto spowodowaé uszkodzenia innego
podzespotu o charakterze zasadniczym dla zachowania ciaglej pracy
radaru.

Osiagalno$¢ operacyjna petnych i spéjnych danych pochodzacych z PSR [M]
musi przekracza¢ wartos¢ 99.89% czasu w ciagu roku..

Osiagalno$¢ operacyjna petnych i spdjnych danych pochodzacych z [M]
MSSR modu S musi przekracza¢ warto$¢ 99.89% czasu. w ciagu roku.
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GEN_2.2_6.

GEN_22 7.

GEN_2.2 8.

GEN_22 9.

GEN_2.2_10.

GEN_2.2_11.

GEN_2.2_12.

GEN_2.2_13.

GEN_2.2_14.

Dostepnos¢ danych (przez to rozumiana dostgpno$¢ systemu) musi by¢
rowna lub lepsza niz te okreslone w [Ref.11] Para 5.3.2, 5.3.3, 6.3.4 oraz
6.4.4.

Dostepnosci musza towarzyszy¢ odpowiednie wartosci MTTR (Mean
Time To Repair) oraz sam MTTR systemu musi mie¢ warto$¢ co
najwyzej 30 min dla systeméw elektrycznych i elektronicznych oraz
max. 8 godzin dla anteny, silnikéw, zlacza obrotowego.

Poszczegblne elementy systemu radiolokacyjnego w  szafach
montazowych muszg by¢ zainstalowane w sposéb zapewniajacy tatwy
dostgp. Maksymalny czas niezbgdny do demontazu takiego zespotu lub
podzespotu nie moze przekracza¢ 20 mintu.

Urzadzenia radarowe muszg zawiera¢ w sobie zespoly obwodow
elektrycznych niezbgdnych do wykrywania uszkodzen (BITE) oraz
systemy przetaczania w celu zapewnienia ciaglej weryfikacji poprawnej
pracy i przetaczania z urzadzen podstawowych (pracujacych operacyjnie)
na urzadzenia zapasowe w przypadku wystapienia usterki.

Wyjscie BITE musi by¢ integralne z Systemem Monitowania i Kontroli
CAM (Control and Monitoring System).

System musi mie¢ zdolno$¢ ciaglej pracy w przypadku kiedy czg$¢
funkcji o znaczeniu mato krytycznym zostata przeniesiona lub nawet
zatrzymana.

W przypadku kiedy mimo wykorzystania wszystkich odpowiednich
srodkéw 1 zabezpieczen (wykorzystanie UPS — Uninterruptable Power
Supply etc.) system przestaje pracowa¢ z powodu usterki zasilania,
wtedy system musi by¢ zdolny automatycznie powrdci¢ (po
przywrdceniu zasilania) do stanu przed usterka.

Urzadzenia zewngtrzne dostarczone z radarami nie moga obnizaé
ogollnych osiggdéw i dostgpnosci systemu radarowego ponizej warto$ci
okreslonych w tym dokumencie.

Jednorazowo czas wylaczenia specyfikowanego radaru PSR lub SSR z
pracy operacyjnej z powodu awarii nie moze przekracza¢ 4 godzin z
wylaczeniem uszkodzen anteny, silnikéw i zlacza obrotowego.

[M]

[M]

M]

M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]
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GEN_2.2_15.  Skumulowany czas wytaczenia specyfikowanego radaru PSR lub SSR z [M]
pracy operacyjnej (z wylaczeniem planowanych wyltaczen zwiazanych z
konserwacja) nie moze przekracza¢ 10 godzin rocznie.

GEN_2.2_16. MTBEF dla systemu radarowego musi by¢ lepszy niz 20000 godzin oraz [M]
dla systemu antenowego lepszy niz 40000 godzin.

GEN_2.2 17. Wykonawca musi wylistowa¢ w dokumentacji technicznej systemu [M]
radaréw wartosci MTBF oraz MTTR dla poszczegdlnych komponentéw
systemu radarowego.

2.3 Urzadzenia peryferyjne

GEN_2.3_1. Liczba urzadzen peryferyjnych wymaganych do wspierania systemu [M]
radar6w musi by¢ minimalna.

GEN_2.3_2. Wszystkie urzadzenia wspierajace pracg systemu muszg zosta¢ zawarte w [M]
catkowitej dostawie.

GEN_2.3_3. Urzadzenia peryferyjne muszg wykorzystywa¢ migdzynarodowe i ogélnie [M]
rozpoznawane standardy interfejsow.
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2.4 Warunki srodowiskowe
2.4.1 Warunki zewnetrzne

GEN_2.4.1_1. Dowolne z urzadzen czy elementéw systemu radarowego musi pracowac¢ i [M]
utrzymywa¢ swoje pelne osiagi przy nastgpujacych warunkach
zewngtrznych:

(a) Temperatura atmosferyczna: -40°C do +50°C;

(b) Wilgotnos¢ wzgledna do 100% (ponizej 90% przy 40°C);

(c¢) Opady deszczu: do 60 mm/h;

(d) Obciazenie $niegiem 200 kg/m?2 (w trakcie pracy lub
zatrzymania);

(e) Grad: do 10 mm przy 18 m/s;

(f) Odpornos¢ na wiatr:

@) W trakcie pracy: w porywach do160 km/h bez szronu i
lodu, do 130 km/h przy 12 mm szronu lub lodu;

(i) Przetrwanie: w porywach do 220km/h, bez szronu i lodu,
do 180 km/h przy 12 mm szronu lub lodu.

GEN_2.4.1_2. Urzadzenia przeznaczone do pracy w pomieszczeniach (np.: elektronika, [M]
UPS) musza by¢ odpowiednio zaadoptowane do s$rodowiska
zewngtrznego  poprzez ~— wykorzystanie  odpowiednich  $rodkéw
technicznych (np.: kontener/pomieszczenie, klimatyzacja).

2.4.2 Warunki magazynowania

GEN_2.4.2_1. Opakowane elementy wyposazenia systemu muszg by¢ zdolne przetrwa¢ [M]
warunki zwigzane z transportem powietrznym, wodnym lub ladowym.

GEN_2.4.2 2. Wszystkie urzadzenia wiaczajac czgsci zapasowe muszg by¢ wykonane w [M]
sposob umozliwiajacy magazynowanie przy zmiennej temperaturze od —
40°C do +60°C przy wzglednej wilgotnosci atmosferycznej ponizej 90%
przy 40°C.




Formularz
v FO03-KP-AWP-

f Specyfikacja funkcjonalno-techniczna 01
systemu kolokowanych radaréw dozorowania |Strona 18 z 110

Zmiana
02/2008-07-02

2.5 Dokumentacja techniczna

GEN_2.5 1. Wykonawca musi zapewni¢ kompletng dokumentacj¢ techniczna [M]
opisujaca w szczeg6tach system radaréw, wiacznie z jego podzespolami.

GEN_2.5_2. Cala dostarczana dokumentacja musi by¢ napisana w jgz. angielskim lub  [M]
polskim przy wykorzystaniu standardowych sposobdéw notacji i
prezentacji.

GEN_2.5 3. Cata dokumentacja musi by¢ dostarczona w trzech (3) kopiach, kazda [M]
kopia powinna by¢ dostarczona w formie papierowej i identycznej wersji
elektronicznej w standardowym formacie komputerowym (np.: pdf).

GEN_2.5_4. Dodatkowo w stosunku do wymagan powyzej muszg zosta¢ dostarczone [M]
schematy przeptywu, blokowe oraz procedury profilaktyczne/korekcyjne
(wlaczajac diagnostykg) jako elementy dokumentacji technicznej
systemu.

GEN_2.5 5. Plan okablowania systemu musi by¢ elementem dokumentacji [M]
systemowej.

GEN_2.5_6. Wraz z dokumentami opisujacymi przystosowanie urzadzen COTS w [M]
celu dopasowania do pracy w zakupywanym systemie musi zostac
dostarczona standardowa dokumentacja tych urzadzen (podrecznik
uzytkownika, podreczniki systemowe).

2.6 Szkolenie

GEN 2.6 1. Szkolenie na dostarczone urzadzenia musi by¢ wystarczajace aby [M]
umozliwi¢  zalodze technicznej Zamawiajacego podejmowanie
niezbednych czynno$ci do oceny pracy urzadzen, samodzielnej
lokalizacji i usuwania usterek do poziomu LRU, parametryzacji
urzadzen oraz przeprowadzania obstugi prewencyjne;j.
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GEN_2.6_2.

GEN_2.6_3.

GEN_2.6_4.

GEN_2.6_5.

GEN_2.6_6.

GEN_2.6_7.

GEN_2.6_8.

Program szkolenia jako minimum musi obejmowac:
(a) Szczegdtowy opis systemu, zawierajacy przeptyw danych;
(b) Interpretacja stanéw/statuséw systemu;
(c) Wprowadzanie zmian do konfiguracji systemu;
(d) Przywracanie urzadzen do pracy po usterce/przegladzie;
(e) Rutynowa obstuga;
(f) Wyodrebnianie uszkodzen;
(g) Odzyskiwanie ustug poprzez wymiang modutdéw;

(h) Uruchamianie i interpretacja oprogramowania
diagnostycznego;

(i) Instalacja, konfiguracja i diagnostyka dostarczonych systemow
operacyjnych i aplikacji;

() Konfiguracja i optymalizacja parametrow radaréw
PSR/MSSR.

Wykonawca przed szkoleniem musi dostarczy¢ szczegdélowy Plan
Szkolenia dla radaréw (PSR/MSSR) oraz pozostatych urzadzen
opisanych w tym dokumencie.

Kursy szkoleniowe dla radaréw muszg by¢ przeprowadzone w siedzibie
producenta tych radar6w. Dla o0s6b bioracych udzial w testach
fabrycznych szkolenia te muszg si¢ oby¢ przed terminem odbioréw
FAT.

Personel szkoleniowy producenta radaru dla wszystkich praktycznych
¢wiczeh wykonywanych podczas kurséw szkoleniowych musi
wykorzysta¢ skonfigurowany i poprawnie funkcjonujacy radar.

W celu zapewnienia wlasciwego poziomu szkolenia Wykonawca musi
zapewni¢ instruktoréw, ktérzy posiadaja odpowiednio wysoka
znajomo$¢ jezyka angielskiego (rownowazna B2 lub FCE) .
Czas trwania szkolenia nie moze by¢ krétszy niz:

(a) 3 tygodnie (120 godz.) dla PSR,

(b) 2 tygodnie (80 godz.) dla MSSR i pozostalych urzadzen
powiazanych.

Wykonawca musi zapewni¢ trwajace co najmniej 5 dni (40 godzin)
poinstalacyjne  szkolenie = od$wiezajace = przeprowadzone  na

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]
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zainstalowanym systemie kolokowanych radaréw.
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3 Pierwotny radar dozorowania

3.1 Osiagi i wymagania funkcjonalne

3.1.1 Obszar pokrycia

PSR 3.1.1_1.

PSR_3.1.1_2.

PSR_3.1.1_3.

System musi zapewnia¢ dane wyjsciowe wykrytych obiektéw, ktére maja [M]
by¢ wyswietlone na wskazniku w nast¢pujacym obszarze pokrycia
radarowego:

(@)

®)

Od odleglosci co najwyzej 0,5 NM (respektujac punkty
przyziemienia na pasach startowych);

Do odlegto$ci co najmniej 80 NM oraz predkosci obrotowej co
najmniej 12.3 0.2 rpm, przy RCS obiektu 1m?;

Od horyzontu radarowego do przynajmniej 40° w elewacji;

Ograniczonym przez wysoko$¢ nie mniejsza niz 28 000 ft (FL
280);

Dostarczajac informacji o wszystkich obiektach w catym
zakresie obrotowym anteny wynoszacym 360°.

7Z wylaczeniem przestonie¢ przez sztuczne konstrukcje i
przeszkody terenowe.

Zapewnienie pokrycia na niskich poziomach musi obejmowac¢

(a)

(b)
(c)

W dét do poziomu terenu do odlegtosci RHD (odlegtosci
horyzontu radiowego) lub do 15NM,

Do dolnego poziomu 2,000 ft do odlegtosci 35 NM
Do dolnego poziomu 5,000 ft do 50 NM

(d) Do dolnego poziomu 6,000 ft do 60 NM

(e)
()

Do dolnego poziomu 7,000 ft do 70 NM
Do dolnego poziomu 10,000 ft do 80 NM.

Limity w trybie pracy ,fail-soft” muszg by¢ takie, aby zredukowana moc
wyjsciowa (wyspecyfikowana przez Wykonawc¢ w procentach) do
bezpiecznego poziomu podczas zdegradowanej pracy nadajnika
zapewnialta uzyskanie zdefiniowanego pokrycia radarowego. Wykonawca
moze zaproponowac duplikacj¢ nadajnika.

[M]

[M]
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3.1.2 Parametry wykrycia

3.1.2.1 Wymagania ogolne

PSR_3.1.2.1_1. Parametry systemu dla obiektu o skutecznej powierzchni wykrycia 1 m’ ( [M]
model 1 Swerlinga) musza by¢ takie aby obiekt znajdujacy si¢ w
przestrzeni pokrycia radarowego zdefiniowanego w [Para 3.1.1] byt
wykrywany z przynajmniej 80% Pd (Prawdopodobienistwo wykrycia).

PSR_3.1.2.1_2. Obiekt o skutecznej powierzchni odbicia 1 m2 o predkosci radialnej [M]
pomigdzy 25 a 800 wezlébw musi zostat  wykryty z
prawdopodobienstwem Pd przynajmniej 80%.

PSR_3.1.2.1_3. W wolnej przestrzeni Pfa (Prawdopodobienstwo falszywego alarmu) nie [M]
moze przekraczaé 10°.

PSR_3.1.2.1_4. Obiekty o wigkszej skutecznej powierzchni odbicia RCS musza by¢ [M]
wykrywane z wyzszym prawdopodobienstwem.

PSR_3.1.2.1_5. Wyspecyfikowane powyzej parametry muszg by¢ utrzymane dla par (lub [M]
wielokrotnosci) obiektéw jesli ich réznica bezposrednich odlegtosci od
radaru jest > 2 x nominalna dlugo$¢ impulsu (skompresowanego) lub
réznica w azymucie jest > 3 X nominalna 3 dB szeroko$¢ wiazki
antenowej

3.1.2.2 Parametry wykrycia

PSR_3.1.2.2_1. Jezeli predkos¢ Dopplera obiektu jest réwna predkosci Dopplera zaktécen [M]
typu ,,clutter”, widzialno$¢ echa na tle zaktécen musi by¢ zapewniona
przynajmniej dla zerowej predkosci radialne;.

PSR_3.1.2.2_2. Widzialno$¢ echa na tle zaktécen musi by¢ zapewniona dla innych [M]
predkosci radialnych.

PSR_3.1.2.2_3. Detekcja w obecnosci zaklécen pochodzacych od ziemi: Obszar [M]
pokrycia radarowego w przypadku zakldcen od ziemi musi by¢ taki jak
zdefiniowany w [Para 3.1.1], lecz z prawdopodobienistwem wykrycia nie
mniejszym niz 80% i Pfa nie przekraczajacym 10”.

PSR_3.1.2.2_4. Detekcja w obecnosci zaklocen pochodzacych od deszczu: Obszar [M]
pokrycia radarowego w przypadku zakiécen od deszczu musi by¢ taki jak
zdefiniowany w [Para 3.1.1], lecz z prawdopodobienstwem wykrycia nie
mniejszym niz 80% i Pfa nie przekraczajacym 107
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PSR_3.1.2.2_5. Detekcja w obecnosci ztozonych zaklécen: Obszar pokrycia radarowego

w przypadku ztozonych zaktécen musi by¢ taki jak zdefiniowany w [Para
3.1.1], lecz z prawdopodobienstwem wykrycia nie mniejszym niz 80% i
Pfa nie przekraczajacym 10™ dla przypadku natozenia si¢ jednoczesnie
zaktdcen od ziemi i deszczu.

3.1.3 Dokladnos¢ okreslenia pozycji obiektow

PSR 3.1.3 1.

PSR_3.1.3_2.

PSR 3.1.3 3.

PSR_3.1.3_4.

Doktadnos$¢ okres§lenia pozycji radaru PSR spowodowana btedami
losowymi na wejsciu SDFC (Filtra i Korelatora Danych Radarowych)
musi byc¢:

Przypadkowy blad okreslenia odleglo$ci musi by¢ rowny lub mniejszy
niz 100m (standardowa dewiacja) ( lepsza niz w [Ref.11] Para 6.4.3.1).

Przypadkowy blad okres$lenia azymutu musi by¢ réwny lub mniejszy
niz 0,15° (standardowa dewiacja).
Bledy systematyczne musza by¢ zminimalizowane podczas strojenia

systemu i skompensowane w systemie radaréw.

Rezydualne blgdy systematyczne musza by¢ rowne lub mniejsze niz te
wyspecyfikowane w [Ref.11] Para 6.4.3.1.

3.1.4 Rozréznialnos$é obiektow

PSR 3.1.4_1.

PSR_3.1.4_2.

Wyspecyfikowane Pd i doktadnos¢ okre$lenia pozycji (patrz [Para 3.1.2] i
[Para 3.1.3]) muszg by¢ zachowane dla par (lub wielokrotnos$ci) obiektéw
wystepujacych w warunkach okre§lonych w [Ref.11] Para 6.4.3.2.1.

Wyzej wymieniona rozdzielczo$¢ musi by¢ zachowana w calym obszarze
pokrycia radarowego jak to zdefiniowano w [Para 3.1.1]. Szczegdlna
uwaga powinna by¢ zwrdcona na parametry rozdzielczo$ci w regionie
przelaczania gérnej/dolnej wiazki antenowe;j.

3.1.5 Charakterystyka predkosciowa

PSR_3.1.5_1.

PSR_3.1.5_2.

Pierwsza $lepa predkos¢ nie moze w Zzadnym przypadku wystgpowac
ponizej 800 weztow.

Predkosci, przy ktérych parametry detekcji zostaja zredukowane o 10 dB
lub wigcej (,,dim speeds”) musza by¢ dokladnie zidentyfikowane w
dokumentacji technicznej radaru dla catego zakresu predkosci.

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]
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PSR_3.1.5_3.

PSR_3.1.5_4.

Specjalne techniki musza by¢ zapewnione aby utrzyma¢ wymagane [M]
parametry detekcji dla obiektow o niskiej predkosci radialnej (tj.
obiektéw poruszajacych si¢ po stycznej)

System musi wykrywac¢ obiekty poruszajace si¢ po styczne;. [M]

3.1.6 Interferencje

PSR_3.1.6_1.

PSR_3.1.6_2.

Urzadzenie musi by¢ odporne na zewngtrzne interferencje RF. [M]

Wykonawca musi zamiesci¢ w dokumentacji technicznej szczegéty [M]
dotyczace metod i $rodkéw technicznych dajacych urzadzeniu odpornosé
na zewngtrzne interferencje RF.

3.1.7 MTAT (Echa z poprzednich okreséw powtarzania)

PSR_3.1.7_1.

PSR_3.1.7_2.

Proponowany system musi zapewnia¢ odrzucanie MTAT w kazdych [M]
warunkach operacyjnych.

Wykonawca musi przedstawi¢ w dokumentacji technicznej sposéb [M]
eliminacji MTAT.

3.1.8 MATC (Zakiocenia z poprzednich okres6w powtarzania)

PSR_3.1.8_1.

PSR_3.1.8_2.

Proponowany system musi zapewnia¢ odrzucanie MTAC w kazdych [M]
warunkach operacyjnych.

Wykonawca musi przedstawi¢ w dokumentacji technicznej sposéb [M]
eliminacji MTAC.

3.1.9 Propagacja anomalna

PSR_3.1.9_1.

PSR_3.1.9_2.

Proponowany system musi zapewnia¢ odrzucanie MTAT I MTAC [M]
bedacych rezultatem propagacji anomalne;j.

Poniewaz propagacja anomalna jest z natury zjawiskiem sezonowym, [M]
wspomniany powyzej mechanizm musi by¢ autoadaptacyjny, aby
wyeliminowa¢ regularne interwencje personelu obstugujacego. Sezonowe
mapy moga by¢ w tym przypadku uzyte.
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3.1.10 Filtrowanie fatszywych plotow PSR

PSR_3.1.10_1. Maksymalna liczba falszywych raportéw na obrét anteny generowanych [M]
przez PSR (réwniez zaktocen typu ,.clutter’”) nie moze przekroczy¢ 15 po
trakowaniu i/lub filtrowaniu (UWAGA: mniej niz w [Ref.11])
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3.2 Wymagania techniczne

3.2.1 Wymagania ogélne

PSR _3.2.1 1. Radar

PSR musi by¢ stabilnym urzadzeniem wykorzystujacym

zaawansowane techniki nadawania, odbioru i obrébki danych, w sktad
ktérego wchodza:

(a)

(b)

(c)

(d)

(e)

()

Nadajnik zapewniajacy parametry zgodne z wymaganiami [Para
3.1]. Nadajnik musi posiadac:

(1) Wbudowany tryb pracy ,,diversity” oraz ,,fail-soft” (dla stopni

koncowych nadajnika oraz driverow RF),

(ii) Synteze czgstotliwosci na poziomie drivera RF zapewniajaca

stabilno$¢ systemu zgodna z zatozonymi parametrami,

(iii))  Nadajnik zbudowany w technologii péiprzewodnikowej, taki,

ze nawet podczas zadziatania , fail-soft” (tj. przy
zdefiniowanym przez jego producenta procentowym spadku
mocy w stosunku do nominalnej) spetnia powyzsze wymagania
operacyjne oraz ponizsze wymagania dostgpnosci,

(iv)  Charakterystyke stopniowej degradacji systemu w przypadku

awarii podsystemu nadajnika;

Zdublowany kanat odbiornika uzywajacy zaawansowanej techniki
przetwarzania sygnatu spetniajacy wymagania [Para 3.1];

Zdublowany procesor danych radarowych generujacy ,,ploty” i
Htracki”;

Antena z reflektorem o podwdjnej charakterystyce promieniowania w
sktad ktdrej wchodza elementy promieniujace, napgd, podstawa itp.;

System do ekstrakcji danych pogodowych wedlug standardu NWS,
zapewniajacy:
6] Zdublowany proces detekcji i ekstrakcji obiektéw
pogodowych,

Elektryczne i mechaniczne interfejsy dla anteny LVA(Large Vertical
Aperture) radaru MSSR modu S.

M]
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PSR_3.2.1_2.

Wykonawca musi zadeklarowa¢ w dokumentacji techniczne;j:

(a) MTBCF ($redni czas migdzy krytycznymi awariami), kiedy
radar nie zapewnia istotnych danych wyspecyfikowanych w
[Ref.11] Para 5.3.1.2; oraz

(b) MTBF ($redni czas migdzy awariami) tj. kiedy awaria nie
wplywa na parametry operacyjne urzadzenia, np. na dostgpnosc¢
pelnych danych wyspecyfikowanych w [Ref.11] Para 5.3.1.1.

3.2.2 Czestotliwos¢ pracy radaru PSR

PSR 3.2.2 1.

PSR 3.2.2 2.

Radar PSR musi pracowa¢ w pasmie S.

Alokacja czgstotliwosci musi zostaé przeprowadzona zgodnie z
wymaganiami ITU. Specjalna uwaga musi zosta¢ poswigcona
czestotliwosciom pracy innych radaréw bedacych w obszarze pokrycia,
ktére moga powodowac interferencje.

3.2.3 Konfiguracja i dzialanie sytemu

PSR_3.2.3_1.

PSR_3.2.3_2.

PSR_3.2.3_3.

Wykonawca musi okreslic w dokumentacji technicznej parametr I;
(catkowity wspétczynnik poprawy systemu) ( (Sygnal/’Clutter” na
wyjsciu)/ (Sygnal/’Clutter” na wejsciu) ).

Parametr I, w wolnej przestrzeni musi by¢ okre§lony i w pelni
uzasadniony w dokumentacji technicznej. Dlatego wszystkie czynniki
sktadajace si¢ na niestabilno$¢ systemu musza by¢ jasno okreslone i
uzasadnione w dokumentacji techniczne;j.

Ciagta wymiana danych radarowych migdzy dwoma kanatami odbiornika
musi mie¢ miejsce (,,hot standby”), by¢ zapewniona w taki sposéb, ze
uzyteczne dane sa dostgpne w ciagu jednego okresu obrotu anteny po
catkowitej awarii kanalu pracujacego operacyjnie. To samo dotyczy
rowniez SDFC.

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]
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PSR_3.2.3_4.

PSR_3.2.3_5.

PSR 3.2.3 6.

PSR_3.2.3_7.

PSR_3.2.3_8.

PSR_3.2.3_9.

PSR_3.2.3_10.

PSR_3.2.3_11.

Wykonawca musi okreslic w dokumentacji technicznej liczbe
potprzewodnikowych modutéw wyjsciowych nadajnika, ktére moga ulec
awarii, zanim:

(a) wymagania okre§lone w [Para 3.1] nie sa juz spetnione,

(b) nastapi krytyczna redukcja poziomu mocy (w procentach) i/lub
inne warunki maja miejsce powodujac zaprzestanie dziatania
stopnia(i) wyjsciowego(ych), np. system BITE (automatyczne
testy wbudowane) automatycznie zmieni tryb pracy z ,,fail-soft”
na ,(fail-safe” (w tym przypadku moc wyj$ciowa spadnie do
zera).

Kazdy kanat dwukanalowego radaru PSR musi pracowa¢ w kazdym z
nastepujacych trybow:

(a) Active (aktywny): jako pracujacy operacyjnie,

(b) Stand-by (rezerwa): redundantny kanat jest wiaczony i dostgpny
dla pracy operacyjnej, tj. moze mie¢ miejsce automatyczna badz
reczna rekonfiguracja,

(c) Maintenance (serwisowy): urzadzenie jest w trybie serwisowym
i jest niedostgpne dla pracy operacyjne;j.

Przy konfiguracji dwukanatowej kazda awaria musi by¢ raportowana do
CAM.

W systemie dwukanatowym tylko jeden kanal musi by¢ w stanie Active
(aktywny).

Przetaczenie z trybu Standby do Active musi by¢ wykonane wedtug
procedury ,cold switchover” — rgcznie przez operatora, lub ,hot
switchover” — automatycznie, gdy wystapi awaria kanatu aktywnego.

Przetaczenie z trybu Active do Standby musi by¢ wykonane wedtug
procedury ,,cold switchover” — recznie przez operatora.

Normalna procedura przetaczenia do trybu Maintenance musi odbywac
si¢ z trybu Standby, rgcznie przez operatora. Przelaczenie z trybu
Maintenance zawsze zachodzi do trybu Standy.

Procedura “hot switchover” musi by¢ zwiazana z awaria kanalu
aktywnego, gdy ma miejsce aktywna rekonfiguracja.

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]




S

Formularz
o ] _ F03-KP-AWP-
Specyfikacja funkcjonalno-techniczna 01

systemu kolokowanych radarow dozorowania gtrC)na 29z 110
miana

02/2008-07-02

PSR_3.2.3_12.

PSR 3.2.3 13.

PSR 3.2.3 14.

PSR_3.2.3_15.

PSR 3.2.3 16.

PSR_3.2.3_17.

PSR_3.2.3_18.

PSR_3.2.3_19.

PSR_3.2.3_20.

W przypadku wystapienia procedury “hot switchover”, kanat ktéry ulegt [M]
awarii musi przej$¢ automatycznie do trybu Maintenance.

W przypadku zadziatania procedury “hot switchover”, musi ona zosta¢ [M]
zablokowana na wypadek awarii biezacego aktywnego kanatu.

Procedura “cold switchover” odnosi si¢ do kontrolowanego przetaczania [M]
catego tancucha przetwarzania (w trybie lokalny lub zdalnym). Musi by¢
zagwarantowane, ze istotne dane radiolokacyjne nie zostang utracone
podczas przetaczania.

Aktywny kanat RF musi by¢ podtaczony do anteny, a kanat Standby do [M]
sztucznego obcigzenia.

Podczas przetaczania kanatéw radar PSR musi pracowaé bez przerw i bez [M]
jakiejkolwiek degradacji danych wyj$ciowych.

Zdalna informacja o przetaczeniu kanaléw RF musi by¢ dostgpna. [M]

Kanal radaru musi pozosta¢ w wybranym trybie pracy [Wymag. [M]
PSR_3.2.3_5] w przypadku nieobecnosci sygnaléw kontrolujacych i
zasilajacych.

Musi by¢ zapewniona informacja ktéry kanat jest w trybie Active. [M]

Urzadzenia przetaczajace musza by¢ pasywne 1 nie wymagajace [M]
konserwacji.

3.2.4 Interfejsy do urzadzenia MSSR

PSR_3.2.4_1.

Radar pierwotny musi by¢ dostarczony ze wszystkimi mechanicznymi, [M]
elektrycznymi oraz innymi interfejsami do kolokacji anteny MSSR modu
S.

3.2.5 Parametry urzadzenia i monitorowanie stanu

PSR_3.2.5_1.

Szczegblna uwaga musi by¢ zwrdcona na integralno$¢ i niezawodno$¢ [M]
systemu. Musi by¢ zapewniony CAM (System Monitorowania i Kontroli)
pozwalajacy na kontrolg i monitorowanie gléwnych czgsci systemu.
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PSR_3.2.5_2.

PSR 3.2.5 3.

PSR 3.2.5 4.

System radaru PSR (wlaczajac podsystem antenowy, ztacze obrotowe i
trakt falowodowy) musi zawiera¢ wyposazenie zapewniajace rozlegte
monitorowanie statusOw i parametrow urzadzenia, z wykorzystaniem
techniki BITE na wszystkich poziomach.

BITE musi zapewni¢ ciagla i bezposrednia weryfikacj¢ pracy systemu
PSR (tj. sygnalizowa¢ statusy i prawidtowos$¢ pracy).

Wyjscia BITE muszg by¢ zintegrowane z CAM.

3.2.6 Antena PSR

PSR_3.2.6_1.

PSR_3.2.6_2.

PSR 3.2.6_3.

PSR 3.2.6_4.

PSR_3.2.6_5.

PSR _3.2.6_6.

PSR_3.2.6_7.

Parametry anteny PSR (mechaniczne i elektryczne) musza by¢ takie aby
w pelni spetnione zostatly wymagania zawarte w [Para 3.1] i [Para 3.2] .

Antena PSR musi mie¢ przynajmniej dwie wiazki wytworzone przez dwa
niezalezne nadawczo/odbiorcze mechaniczno/elektryczne elementy z
funkcja odpowiedniego przetaczania wigzek.

Antena PSR musi by¢ wyposazona w niezbgdne wyjsécia umozliwiajace
ekstrakcje¢ danych pogodowych, nawet gdy antena pracuje z polaryzacja
kotowa.

Wykonawca jako element dokumentacji technicznej musi dostarczy¢
kopie charakterystyki promieniowania anteny pionowa i pozioma, razem
z opisem nastgpujacych parametrow:

(a) Materiaty uzyte do konstrukcji anteny,
(b) Wymiary i waga anteny,
(c) Polaryzacja.
Kat podniesienia anteny musi by¢ regulowany aby umozliwi¢

optymalizacj¢ osiagéw dla réznych lokalizacji. Kat podniesienia anteny
musi by¢ regulowany przynajmniej w zakresie od —3° do +3°.

Mechanizm regulacji kata podniesienia anteny musi by¢ wyposazony w
skalibrowana skalg pozwalajaca ustawia¢ kat z doktadno$cia przynajmniej
+/-0.5°.

Mechanizm regulacji kata podniesienia anteny musi by¢ tak
zaprojektowany, aby mogta go obslugiwa¢ jedna osoba bez specjalnych
narzedzi. Odpowiednie urzadzenia zabezpieczajace musza byc¢
zainstalowane.

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]
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PSR_3.2.6_8. Azymutalne listki boczne charakterystyki promieniowania musza mie¢ [M]
poziom nizszy niz 25 dB.

PSR_3.2.6_9. Czgstotliwos¢ obrotéw anteny nie moze by¢ mniejsza niz 12.1 rpm. [M]

PSR_3.2.6_10. Konstrukcja anteny musi by¢ zdolna do obracania si¢ z predkoscia do 15 [M]
rpm.

PSR_3.2.6_11. Wykonawca musi zapewni¢ tatwy i bezpieczny dostgp personelu obstugi [M]
do konstrukcji antenowej (dla napraw i serwisu).

3.2.7 Przektadnia antenowa
PSR_3.2.7_1. Wykonawca musi szczegétowo opisa¢ w dokumentacji technicznej [M]
nastepujace elementy przekladni antenowe;j:
(a) Podstawa,
(b)
(c) Zabezpieczenie przed obracaniem sie,
(d) Silniki i reduktory.

PSR _3.2.7_2.  Zespét przektadni oraz jego podzespoty muszg by¢ zaprojektowane w ten [M]
sposob aby utatwi¢ konserwacje i naprawy.

Zamocowanie anteny,

PSR_3.2.7_3. Demontaz gtéwnych podzespotéw takich jak tozysko gtéwne przektadni [M]
musi by¢ mozliwe bez koniecznosci demontazu catej przektadni.

PSR_3.2.7_4. Ciagle smarowanie wszystkich czgsci ruchomych musi by¢ zapewnione [M]
w kazdych warunkach. Urzadzenia musza by¢ wyposazone w ciagle
monitorowanie poziomu oleju oraz mozliwos¢ generacji alarmu. W
przypadku nieprawidtowo$ci w poziomie oleju, antena musi przestac si¢
obracac lub nie pozwoli¢ si¢ uruchomic.

PSR_3.2.7_5. Konieczno$¢ smarowania podzespotéw nie moze by¢ czestsza niz raz na [M]
6 miesigcy.

PSR_3.2.7_6. Punkty smarownicze musza by¢ tatwo dostgpne dla personelu obstugi, [M]
wyposazone w wizjery. Ich obstuga nie moze by¢ utrudniona przez
pozostate urzadzenia.

PSR _3.2.7_7. Odpowiednie urzadzenia podnoszace musza by¢ przewidziane aby [M]
utatwi¢ potencjalne naprawy.
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3.2.7.1 Dane pozycji azymutalnej

PSR_3.2.7.1_1.

PSR_3.2.7.1_2.

PSR 3.2.7.1 3.

PSR_3.2.7.1_4.

PSR_3.2.7.1_5.

PSR_3.2.7.1_6.

PSR 3.2.7.1_7.

PSR 3.2.7.1_8.

PSR 3.2.7.1 9.

PSR_3.2.7.1_10.

Dane pozycji azymutalnej muszg by¢ generowane przez dwa kompletne
1 niezalezne generatory APG.

Naped dla APG (generatory impulséw azymutalnych) musi zapewnia¢
minimalizacj¢ wahan 1 drzenia sygnalu aby zapewni¢ okreslony
wspolczynnik stabilnosci I; dla systemu.

Kazdy APG musi dostarczy¢ przyrostowe dane pozycji azymutalnej
ACP (impuls zliczania azymutu) oraz NM (wskaznik pétnocy), ktére
muszg by¢ wygenerowane w wyniku okres$lenia pozycji elementéw
ruchomych anteny.

Wskaznik Poélnocy musi  mie¢ mozliwo$¢ ustawienia pozycji z
doktadnoscia do 1 ACP w stosunku do dowolnej pozycji kazdego z
generatorow APG.

Redundantne zrédta pozycji azymutalnej muszg pracowacé niezaleznie
tak, aby awaria lub wymontowanie (podczas czynnosci serwisowych )
jednego z nich nie miata wptywu na prawidlowa prace drugiego.

Kazdy APG musi by¢ demontowalny bez zmiany ustawienia wskaznika
péinocy w drugim APG.

Odpowiednie procedury serwisowe muszg by¢ przedstawione dla
ustawienia wskaznika péilnocy w stosunku do odpowiedniej pozycji
APG.

Urzadzenie APG musi by¢ tatwo dostgpne i charakteryzowac sig
wskaznikiem MTBF nie mniejszym niz 50 000 godzin.

Przyrostowe informacje muszg spetnia¢ co najmniej nastgpujace
wymagania techniczne:

(a) ACP (€) co najmniej 14 bitowy (16 384 impulsow);

(b) NM: Identyczne w ksztatcie i w fazie jak impulsy (g)

Wyjscie NM musi mie¢ mozliwo$¢ ustawienia, elektronicznie badz
mechanicznie, z doktadnoscia 1 ACP do pétnocy geograficzne;.

3.2.7.2 Naped anteny

PSR_3.2.7.2_1.

System napgdowy anteny musi  obraca¢ anteny radaru ze stalg
predkoscia nominalng 12.3 £ 0.2 rpm.

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]




S

Formularz

Specyfikacja funkcjonalno-techniczna 01

F03-KP-AWP-

systemu kolokowanych radaréw dozorowania | Strona 33z 110

Zmiana

02/2008-07-02

PSR_3.2.7.2_2.

PSR 3.2.7.2 3.

PSR 3.2.7.2 4.

PSR 3.2.7.2 5.

PSR 3.2.7.2 6.

PSR_3.2.7.2_7.

PSR_3.2.7.2_8.

Predkos¢ obrotowa anteny musi by¢ parametrem konfigurowalnym.
Odpowiednie wyposazenie systemu radarowego oraz procedury muszg
zosta¢ dostarczone.

Antena musi by¢ napedzana przez zdublowane silniki.
Pojedynczy silnik musi by¢ zdolny do napedzania anteny.

Jesli niezbedne dla prawidlowej pracy systemu radarowego sprzgglo
(elektroniczne (automatyczne) lub mechaniczne (manualne)) musi
sprzggac i rozprzegaé silnik z reduktorem. Musi by¢ przystosowane do
pracy przy obracajacej si¢ antenie ze stala predkoscia pomiedzy 12 a 15
rpm.

Wykonawca musi opisa¢ w dokumentacji technicznej rozwigzania
techniczne zastosowane przy sprzg¢ganiu i rozprzg¢ganiu wilacznie z
wynikajacymi z nich ograniczeniami.

Naped anteny musi by¢ dostarczony wraz z wylacznikami
bezpieczefstwa umozliwiajacymi wylaczenie obrotow oraz mocy RF
nadajnika przed wej$ciem na platforme antenowa.

Wyczerpujace testy BITE musza umozliwi¢ pelne monitorowanie i
kontrole przektadni antenowe;j i silnikow (awaria, brak smarowania, itd.).

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]
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3.2.7.3 Ztacze ob

rotowe

PSR_8.2.7.3_1. Ztacze obrotowe musi spetnia¢ lub przewyzsza¢ nastgpujace wymagania
techniczne:

(a)

Liczba kanatow
(i) PSR: przynajmniej 3, witgczajac kanat(y) pogodowy
(i) MSSR Modu S: przynajmniej 3

Minimalne wymagania dotyczace przenoszenia mocy

(i) PSR: Dla sekcji nadajnika/odbiornika zgodnie z filozofig
dziatania radaru PSR

(i) MSSR: zgodnie z rozszerzonymi wymaganiami Modu S
(Enhanced Mode S)

Izolacja kanatéw: Zgodna z wymaganymi parametrami detekc;ji
radarow PSR i MSSR Modu S

Ttumienie: Zgodne z bilansem mocy radaréw PSR i MSSR
Modu S

Maksymalny VSWR (Wspétczynnik Fali Stojacej): Zgodny z
bilansem mocy radarow PSR i MSSR Modu S

Przesuniecie fazy miedzy kanatami: zgodne z wymagang
stabilnoscig systemu

Wypetnienie impulsu
(i) PSR: Zgodne z filozofig pracy nadajnika

(i) MSSR: Zgodnie z rozszerzonymi wymaganiami Modu
S (Enhanced Mode S)

PSR_8.2.7.3_2. Ograniczenia mechaniczne: sekcje zlacza obrotowego wymienione w
PSR_3.2.7.3_1 (a) muszg by¢ wykonane bez uzycia kontaktujacych
ztaczy oraz musza zapewniC przesytanie energii bez zmiany polaryzacji
w calym zakresie obrotéw ztacza (360°).

PSR_3.2.7.3_8.

Ztacze obrotowe musi by¢ zdolne do obrotéw z predkoscia do 15 rpm
oraz mie¢ konstrukcj¢ samono$na. Nie moze potrzebowa¢ zewngtrznych
urzadzen do utrzymania orientacji mechaniczne;.

[M]

[M]

[M]
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Zlacze obrotowe musi charakteryzowac si¢ wskaznikiem MTBF nie
PSR_3.2.7.3_4.
mniejszym niz 50 000 godzin oraz by¢ fatwo serwisowalne lub
wymienialne bez uzycia specjalistycznego wyposazenia.

3.2.8 Wymagania nadajnika

3.2.8.1 Stabilnos¢ systemu

PSR_3.2.8.1_1. Stabilno$¢ fazy nadajnika musi by¢ odpowiednia do wymagan zawartych
w [Para 3.1].

PSR_8.2.8.1_2. Wykonawca musi przedstawi¢ w dokumentacji technicznej wartosci
przesunigcia fazy nadajnika oraz ograniczenia zwiazane z niestabilno$cia
fazy.

3.2.8.2 Inne Parametry

PSR_8.2.8.2_1. Wykonawca musi przedstawi¢ w dokumentacji technicznej nast¢pujace
szczegOty:

(a) Filozofie dziatania nadajnika, wtaczajac zrédia czestotliwosci
(b) Moc szczytowg nadajnika i wypetnienie impulséw

(c) Szerokosé(i) impulsu

(d) Ksztalt impulsu

(e) Typ itechnike kompresji impulsu

(f) Charakterystyke widmowag nadajnika oraz czystos¢ widmowg,
(g) Standardowy zakres PRI (okres powtarzania impulséw)

3.2.9 Odbiornik(i)

3.2.9.1 Zakres Dynamiki
PSR_8.2.9.1_1. Odbiornik(i) musi charakteryzowac si¢ zakresem dynamiki przynajmniej
60 dB i liniowoscia zgodna z wymaganiami [Para 3.1]

PSR_8.2.9.1_2. Zakres dynamiki odbiornika musi zosta¢ przedstawiony w dokumentacji
techniczne;.

3.2.9.2 MDS (Minimalny, wykrywalny sygnat)

PSR_3.2.9.2_1. Wykonawca musi jasno przedstawi¢ w dokumentacji technicznej poziom
MDS (minimalny wykrywalny sygnal) odbiornika, razem ze
wspotczynnikiem szumdw dla tego parametru.

PSR_8.2.9.2_2. MDS musi by¢ zgodny z wymaganiami zawartymi w [Para 3.1]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]
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PSR_3.2.9.2_3. Wykonawca musi przedstawi¢ w dokumentacji technicznej metode
pomiaru uzyta do okreslenia poziomu MDS w swoim odbiorniku.
3.2.9.3 NF (Wspotczynnik szumoéw)

PSR_3.2.9.3_1. Wykonawca musi przedstawi¢ w dokumentacji technicznej catkowity
wspotczynnik szuméw NF.

PSR_8.2.9.3_2. Sposéb monitorowania NF musi by¢ opisany w dokumentacji
techniczne;.

PSR_83.2.9.3_3. NF musi by¢ ciagle monitorowany przez uktady BITE.

3.2.9.4 Kontrola wzmocnienia RF — STC (Automatyczna regulacja czutosci)
PSR_8.2.9.4_1. STC musi by¢ programowalne w odlegtosci i azymucie, bazujac na mapie
wysokiej rozdzielczosci.

PSR_3.2.9.4_2. Wykonawca musi doktadnie opisa¢ w dokumentacji technicznej
zastosowang technike STC.
3.2.9.5 Inne Wymagania

PSR_3.2.9.5_1. Wykonawca musi przedstawi¢ w dokumentacji techniczne nast¢pujace
informacje:

(a) filozofie pracy odbiornika,

(b) charakterystyke pasmowo-przepustowa odbiornika oraz
ttumienie sygnatéw lezacych w pasmie ttumienia,

(c) technike kompresji impulsu ze specjalng uwaga na listki boczne
kompresji i ich wplyw na rozdzielczos¢ radaru, zwtaszcza w
regionie przetaczania wigzek gérnej/dolne;.

PSR_3.2.9.5_2. Listki boczne kompresji musza by¢ okreslone w dokumentacji
techniczne;j.
3.2.10 Procesor Sygnatowy

PSR 3.2.10 1 Kazdy kanatl radaru musi by¢ wyposazony w peti cyfrowy Procesor
— = Sygnalowy o zaawansowanej konstrukcji, pracujacy do konca zasiegu.

Procesor Sygnalowy:

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]
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PSR_3.2.10_2.

PSR_3.2.10_8.

PSR 3.2.10_4.
PSR 3.2.10_5.
PSR 3.2.10_6.

PSR_3.2.10_7.
PSR_3.2.10_8.

PSR_3.2.10_9.

PSR_3.2.10_10.

(a) Musi dokona¢ przetworzenia analogowo-cyfrowego sygnatow
wizyjnego | i Q, jezeli czynnosé ta nie zostata wykonana w
odbiorniku,

(b) Musi dokonac filtrowania MTD w celu eliminacji zaktocen od
ziemi i deszczu. OferentWykonawca musi doktadnie opisa¢ w
dokumentacji technicznej zasadg dziatania swojego MTD oraz
wybrana liczbg filtrow Dopplera. Aby zoptymalizowaé
wspotczynnik S/C (sygnal/zaktdcenia clutter) preferowane jest
uzycie adaptacyjnych charakterystyk filtrow,

(c) Musi okresla¢ CFAR (Staty Wspotczynnik Fatszywego Alarmu),
(d) Musi wykonywac¢ obliczenia wartosci bezwzglednej sygnatu,

(e) Musi synchronizowa¢ i generowa¢ mapy RAG (bramki
azymutalno-zasiegowe),

() Musi wykonywac, jezeli to konieczne, generacje podstawowych
raportow o wykryciach,

(g) Musi wykonywac, jezeli to konieczne, usredniania pozycji i
formowania plotow,

(h) Musi filtrowa¢ i wykrywa¢ progi predkosci zerowych, w
szczegolnosci wykrywaé obiekty poruszajace sie po stycznej
(widzialno$¢ echa na tle zaktocen),

(i) Musi uzywac przetwarzania w oparciu 0 mapy zasiegowo-
azymutalne wysokiej rozdzielczosci aby zapewni¢ wymagane
parametry Pd i Pfa.

3.2.11 Przetwarzanie danych pogodowych

3.2.11.1 Wymagania ogolne

PSR 3.2.11.1_1.

PSR 3.2.11.1_2.

PSR_3.2.11.1_3.

Dane pogodowe musza zasadniczo by¢ pobierane z ortogonalnego
wyjsécia polaryzatora i z kanatu o niskiej mocy RF ztacza obrotowego.
W kazdym przypadku, nawet przy wiaczonej polaryzacji kotowej, musi
by¢ zapewniona detekcja raportéw pogodowych do poziomu 1 (NWS).

Podczas wykorzystywania polaryzacji kotowej tor przetwarzania danych
pogodowych musi by¢ zasilany z wyjscia ortogonalnego polaryzatora,
podczas wykorzystywania polaryzacji liniowej tor przetwarzania danych
pogodowych musi by¢ zasilany z kanatu obiektowego.

Dane pogodowe muszg by¢ przetwarzane przez dwa Procesory Danych
Pogodowych, kazdy odpowiednio podtaczony do wtasciwego kanatu
odbiorczego.

[M]

[M]

[M]
[M]
[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[O]

[M]
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PSR_3.2.11.1_4. Wyjscie kazdego Procesora Danych Pogodowych musi by¢ potaczone z [M]
kazdym SDFC (tj. kazdy Procesor Danych Pogodowych musi zasila¢
obydwa SDFC).

PSR_3.2.11.1_5. Procesor Danych Pogodowych musi zapewnia¢ dane pogodowe o 6-ciu [M]
poziomach skalibrowanych zgodnie ze standardem NWS.

PSR_3.2.11.1_6. Rozdzielczo$¢ w przypadku prezentacji danych pogodowych musi by¢
nastgpujaca: przynajmniej 1 Nm w zasiggu i 3 dB szeroko$¢ wiazki
anteny w azymucie dla calego obszaru pokrycia radarowego opisanego
w [Para 3.1.1]

PSR_3.2.11.1_7. Wykonawca musi opisa¢ w dokumentacji technicznej techniki uzyte [M]
podczas detekcji i obrobki danych pogodowych.

PSR_3.2.11.1_8. Wyjsciowe dane pogodowe musza by¢ przesylane w formacie [M]
ASTERIX wykorzystujacym reprezentacje wektoréw biegunowych
(Polar Vectors).

PSR_8.2.11.1_9. Lancuch przetwarzania danych pogodowych systemu radarowego musi [O]
zapewnia¢ mozliwo$¢ wygladzenia zobrazowania danych pogodowych
w celu lepszego odzwierciedlenia rzeczywistych konturéw warunkéw
pogodowych.

PSR_8.2.11.1_10 Radar musi posiada¢ parametr operacyjny umozliwiajacy wlaczenie i [O]
wylaczenie funkcji wygtadzania danych pogodowych poprzez CAM bez
wplywu na ciagtos¢ pracy radaru.

3.2.11.2 Techniki kompensacji

PSR_3.2.11.2_1. Wykonawca musi opisa¢ w dokumentacji technicznej techniki (i ich [M]

wptyw) uzyte do kompensacji nastgpujacych efektow:

a) STC,
b) Przetaczenia wiazek,
c) MTD,

d) Kompresja impulséw,
e) Polaryzacja kotowa,

f) Inne straty.

(
(
(
(
(
(
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3.2.12 Parametry konfiguracyjne stacji radarowej (SDP)

PSR_3.2.12_1.

PSR _3.2.12_2.

PSR_3.2.12_3.

PSR _3.2.12_4.

PSR_3.2.12_5.

PSR_3.2.12_6.

PSR _3.2.12_7.

PSR_3.2.12_8.

Parametry konfiguracyjne stacji radarowej (SDPs) musza by¢, jesli tylko [M]
jest to praktyczne, ustawiane przez polaczenia, przetaczniki lub
przechowywane w pamigci nieulotne;j.

SDPs nie mogg by¢ ustawione ,,na state” w oprogramowaniu systemu. [M]

Ustawienie jakiegokolwiek SDPs nie moze wymagaé jakiejkolwiek [M]
zmiany i rekompilacji oprogramowania.

SDPs zawarte w nieulotnej pamigci, muszg by¢ latwo ustawialne, na [M]
przyklad przez podtaczony terminal lub urzadzenie monitora lokalnego lub
CAM.

Musza by¢ mozliwe wyswietlenie i edycja wszystkich operacyjnych oraz [M]
kluczowych parametréw stacji radarowe;.

Urzadzenia CAM musza by¢ zastosowane do zmian Kkonfiguracji [M]
parametréw operacyjnych stacji radarowe;.

Parametry ktére moga by¢ zmienione przez podlaczony terminal, [M]
wymagaja nastepujacej ochrony:

(a) Musi by¢ mozliwa zmiana parametréw systemu wylacznie w
trybie lokalnym,

(b) Nieautoryzowane lub nieumys$lne zmiany musza by¢
uniemozliwione, na przyklad przez zastosowanie hasta.

Podejscie konstrukcyjne musi zapewni¢, ze SDPs nie zostang zmienione [M]
podczas przetaczenia aktywnego kanatu.
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4 Radar wtérny Modu S
4.1 Zakres
411 Dostarczane wyposazenie

SSR_4.1.1_1.  Wymienione elementy muszg zosta¢ dostarczone wraz z systemem radaru [M]
Modu S:

(a) Antena wraz z zespotem napgdowym (kolokowana z antena
PSR),

(b) Interrogator,
(c) Blok przetwarzania danych (SMF, DLF, SCF),
(d) Transponder testowy,

(e) Wszystkie terminale wymagane do konfiguracji parametrow.

SSR_4.1.1_2.  Dla elementéw (b), (c) and (e) wymienionych powyzej, system musi mie¢ [M]
zapewniong zdublowana funkcjonalno$¢.

SSR_4.1.1_3. System musi zosta¢ zaprojektowany do pracy w odpowiednio [M]
przystosowanym i wyposazonym pomieszczeniu/kontenerze, ktory
pomiesci system radaru wtérnego Modu S i radar pierwotny.

SSR_4.1.1_4. Wykonwaca musi zapewni¢ wszystkie niezbedne interfejsy w celu [M]
umozliwienia kolokowania radaru wtérnego Modu S 2z radarem
pierwotnym (PSR).

4.2 Opis systemu
4.2.1 Wymagania ogélne

SSR_4.2.1_1.  Stacja naziemna radaru Modu S musi spetnia¢ wszystkie elementarne [M]
wymagania [Ref.1] oraz elementarne wymagania opisane w dokumencie
Mode S Subnetwork SARPS wraz z wymienionymi w tym dokumencie
wymaganiami.
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SSR_4.2.1_2.

SSR_4.2.1_3.

SSR_4.2.1_4.

Kazda stacja naziemna musi wspiera¢ nastgpujace funkcje: [M]

(a) Interrogacje, wykrycie i nabywanie transmisji w Modach S, 3/A i
C zgodnie z [Ref.1],

(b) Dozorowanie adresowane oraz nawigzywanie transakcji o
standardowej diugosci tak, jak opisane w [Ref.1],

(c) Transakcje o rozszerzonej dtugosci jak okreslone w [Ref.1],
(d) Protokét Identyfikacji Statku Powietrznego,
(e) Funkcje tacza danych typu Data Link.

Stacja naziemna musi potrafi¢ wykorzystywac: [M]

(a) Specyficzne dla Modu S reguly w celu minimalizacji zajgtosci
kanatu RF, np. poprzez taczenie identycznych zadan;

(b) Pakiety Modu S (np.: pakiety priorytetowe, opdznianie
przetwarzania ramki w celu uzyskania maksymalnego zysku z
multipleksacji);

(c) Transmisje rozgloszeniowe w gorg i w dot.

Stacja naziemna MSSR musi by¢ w pelni zdolna do pracy w Modzie S: [M]
(a) Elementary Surveillance (ELS);
(b) Enhanced Surveillance (EHS).

4.2.2 Pracaw klastrze

SSR_4.2.2_1.

SSR_4.2.2_2.

Zdolno$¢ do interrogacji i zaktadania blokady transpondera dla kodéw SI [M]
oraz dekodowanie i przetwarzanie odpowiedzi z transpondera zdolnego
do wspoéldziatania z kodami SI musi by¢ zapewniona w stacji naziemne;.

Funkcja koordynacji dozorowania (SCF) musi by¢ zaimplementowana w [M]
stacji naziemnej, tak jak opisane w [Para 4.7] i musi zapewniac:

(a) Kontrole i zarzadzanie siecig, wtgczajac w to wykrywanie i
usuwanie awarii;
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(b) Procedury koordynujace tak, jak zdefiniowano w [Ref.10],
pomiedzy strefami pokrycia potagczonych w sie¢ staciji
naziemnych umozliwiajace nabywanie wykrytych obiektéw bez
koniecznosci stosowania zapytan All-Call;

(c) Dane o trakach dla sasiedniej stacji na jej zadanie.

SSR _4.2.2 3. W przypadku dzialania radaru jako czg$¢ Kklastra, praca stacji jest [M]
okreslana mianem ‘network-aided’ (zorientowanej sieciowo). Takie
dziatanie musi wspiera¢ nastepujace tryby pracy:

(a) Tryb centralny, w ktérym mapa pokrycia oraz kody
interrogatorow II/Sl sg okreslone przez kontrolera grupy (CC)
tak, jak opisane w Zataczniku A dokumentu [Ref.10];

(b) Tryb rozproszony, w ktérym funkcja koordynujaca (SCF) stacji
naziemnej koordynuje prace w celu zapewnienia prawidtowej
pracy klastra tak, jak zdefiniowano w [Ref.10].

SSR_4.2.2_4.  Dodatkowo, w trybie pracy zorientowanej sieciowo ‘network-aided’, [M]
funkcja SCF musi takze umozliwia¢ tryb pracy wolnostojacej “stand-
alone”, w ktérym kazda stacja pracuje niezaleznie od klastra.

SSR_4.2.2_ 5.  Format danych wykorzystywany w sieci koordynacji dozorowania (SCN) [M]
(Rysunek 10) musi by¢ taki, jak w [Ref.6].

SSR_4.2.2_6.  Stacja naziemna Modu S musi by¢ zdolna do sformowania klastra z kazda [M]
stacja naziemna Modu S, ktdrej interfejs sieciowy jest zgodny z [Ref.10].

4.2.3 Praca z kodami Il/SI

SSR_4.2.3_1.  System podczas pracy z kodem SI oraz jes$li odpowiednio ustawiony za [M]
pomocg parametru konfiguracyjnego musi pozyskiwa¢ obiekty z
wykorzystaniem  odpowiedzi all-call zakodowane za pomoca
,,dopasowanego” kodu II. Taki transponder powinien by¢ uwazany za nie
wyposazony w funkcje SI.
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SSR_4.2.3_2.

SSR_4.2.3_3.

SSR_4.2.3_4.

SSR_4.2.3_5.

SSR_4.2.3_6.

Nawet w przypadku kiedy zawarto§¢ BDS 1,0 wskazuje na posiadanie [M]
funkcji SI przez transponder a zostanie on wykryty jako wykorzystujacy
,dopasowany” kod II do kodowania parzystosci odpowiedzi musi on
zosta¢ uznany przez system jako nie wyposazony w funkcj¢ SI.

System podczas pracy z kodem SI oraz jesli odpowiednio ustawiony za [M]
pomocg parametru konfiguracyjnego musi odpytywa¢ obiekty
wyposazone w transpondery bez funkcji SI wykorzystujac selektywne
protokoty Modu S przewidziane dla pracy z kodem II. Kod II
wykorzystany dla tego celu powinien by¢ ,,dopasowanym” kodem II.

System podczas pracy z kodem SI oraz jesli odpowiednio ustawiony za [M]
pomocg parametru konfiguracyjnego musi by¢ konfigurowalny przez
uzytkownika w celach zaréwno aby:

(a) nie blokowa¢ transponderéw bez funkcji SI na ,,dopasowany”
kod II;

(b) wykorzysta¢ blokowanie przerywane dla tego “dopasowanego”
kodu II.

System podczas pracy z kodem SI oraz jesli odpowiednio ustawiony za
pomoca parametru konfiguracyjnego musi by¢ konfigurowalny przez
uzytkownika w celach zaréwno aby:

(a) nie blokowac transponderé6w Modu S, ktére nie wykazuja [M]
funkcji ST w BDS 1,0;

(b) wykorzysta¢ blokowanie przerywane dla transponderéw Modu
S ktére nie wykazuja funkcji SI w BDS 1,0.

W przypadku kiedy powyzsza funkcja systemu jest aktywowana mapy
blokowania nie moga by¢ brane po uwage dla transpodneréw nie [M]
wyposazonych w funkcje SI.

4.3 Wyposazenie podstawowe i wymagania wykonawcze

4.3.1 Wymagania wykonawcze

SSR_4.3.1_1.

Wymagania wykonawcze okre$lone w ponizszym paragrafie stanowia [M]
minimum operacyjnych wykonawczych wymagan. Musza one zostac
spetnione z uwzglednieniem wszystkich zaleznych od lokalizacji
parametréw operacyjnych ustalonych przy odbiorze, wliczajac w to kat
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podniesienia anteny, zasiggowa kontrolg zysku i wszystkie inne zmienne
warto$ci progowe.

SSR_4.3.1_2. Stacja Modu S musi przetwarza¢ dane z transponderdw, ktére sa zgodne z [M]
Nowelizacjami 69, 71 1 73 Aneksu 10 ICAO.

SSR_4.3.1_3. Stacja Modu S musi interrogowa¢ i wykrywaé¢ odpowiedzi od [M]
transponderéw pracujacych w modach tylko 3/A oraz modzie S wewnatrz
okreslonej strefy pokrycia, ktéra jest przedmiotem wymagan
wykonawczych okreslonych w tym paragrafie.

SSR _4.3.1_4. W przypadku statkéw powietrznych $ledzonych poprzez interrogacje [M]
selektywne Modu S, stacja naziemna Modu S musi dodatkowo do kazdego
uaktualnienia modu 3/A ekstrahowa¢ informacje o modzie C w kazdym
skanie z tych statkdw powietrznych wyposazonych w transponder Modu S
odno$nie wymagan wykonawczych systemu wyszczeg6lnionych w tym
paragrafie.

SSR_4.3.1_5. Wymagania wykonawcze musza by¢ spelnione dla konfiguracji [M]
operacyjnej (IRF vs. zasigg/czestotliwos¢ obrotow) dla przekazywanej do
eksploatacji stacji.

4.3.1.1 Pokrycie radarowe

SSR_4.3.1.1_1. Radar MSSR Modu S musi zapewnia¢ ciagte, nieprzerwane pokrycie dla [M]
360° azymutu i zasiggu od 0.5 NM do co najmniej 256 NM z wylaczeniem
przestonig¢ przez sztuczne konstrukcje i przeszkody terenowe..

SSR_4.3.1.1_2. Gorna granica pokrycia musi wynosi¢ co najmniej 66,000 ft (FL660). [M]
Dolna granica pokrycia musi wynosi¢ co najmnie;j:

(a) W dot do poziomu terenu do odlegtosci RHD (Odlegtos¢ horyzontu
radiowego).

(b) w dét do poziomu 2000stép do SONM,
(c) w dét do poziomu 5000stép do 70NM,
(d) w dét do poziomu 9000 stép do 110NM.

SSR_4.3.1.1_3. Stozek martwy nie moze rozciagac¢ si¢ ponizej kata elewacji wynoszacego [M]
45° ponad horyzont.
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SSR_4.3.1.1_4. Parametry anteny muszg by¢ takie, aby przy odbiorze z STC réwnym 42 [M]
dB na 0.25 NM, stozek martwy nie rozciagat si¢ ponizej kata elewacji 45°.

4.3.1.2 Wykrycie pozycji

SSR_4.3.1.2_1. Europejski standard dozoru zaleca, aby prawdopodobienstwo wykrycia dla [M]
kontroli ruchu lotniczego radaru wtérnego SSR bylo wigksze niz 97%, a
walidacja kodu rzedu 98% i 96% dla odpowiednio modu 3/A i C.
Powyzsze wartosci muszg by¢ spelnione przez stacje Modu S dla catego
obszaru pokrycia.

SSR_4.3.1.2_2. W miejscu posadowienia radaru, z parametrami uzytymi podczas odbioru [M]
systemu radarowego, prawdopodobienstwo wykrycia SSR musi by¢ co
najmniej 99% dla grupy statkéw powietrznych, ktére:

(a) sa w radaru Obszarze Pomiaréw gdzie Obszar Pomiaréw
definiuje sie jako obszar pomiedzy FL100 do FL500 do 100NM,
powyzej FL200 pomiedzy 100NM do 135NM, powyzej FL300
pomiedzy135NM do 170NM,;

(b) nie sg w stozku martwym (kat elewacji ponizej 40);

(c) nie sg w bliskim sasiedztwie (odlegto$¢ bezposrednia > 2 NM,
azymut > 2 * nominalna 3dB szerokos¢ wiazki interrogacii).

SSR_4.3.1.2_3. W miejscu posadowienia radaru, z parametrami uzytymi podczas odbioru [M]
systemu radarowego, prawdopodobiefistwo wykrycia w Modzie S musi
by¢ co najmniej 99% dla zestawu statkéw powietrznych, ktére:

(a) saw radaru Obszarze Pomiaréw (jak w wymaganiu powyzej);

(b) nie sg w stozku martwym (kat elewac;ji ponizej 40);

(c) nie sg w bliskim sasiedztwie kazdy wzgledem siebie (odlegtosé
bezposrednia > 5.3 NM, azymut > 2 * nominalna 3dB szerokosc¢
wigzki interrogaciji).

SSR_4.3.1.2_4. W miejscu posadowienia radaru, prawdopodobienstwo wykrycia musi [M]
zosta¢ okres$lone dla stacji, ktéra nie pracuje w klastrze oraz bez
wykorzystania zadnych zewngtrznych danych od sasiadujacych sensoréw.

4.3.1.3 Detekcja kodu bez synchronicznych zaktécen typu Garbling

SSR_4.3.1.3_1. System radaru Modu S musi wykrywaé wszystkie mody 3/A, C tak, jak [M]
zdefiniowano w [Ref.1] oraz musi dokonywa¢ walidacji kodu, aby
ograniczy¢ mozliwo$¢ dostarczenia biednych danych dla uzytkownikéw
danych radarowych.
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SSR_4.3.1.3_2.

SSR_4.3.1.3_3.

SSR_4.3.1.3_4.

SSR_4.3.1.3_5.

SSR_4.3.1.3_6.

SSR_4.3.1.3_7.

SSR_4.3.1.3_8.

SSR_4.3.1.3_9.

Wszystkie kody wysokosci zdefiniowane w Zataczniku 1 dokumentu [M]
[Ref.1] musza zosta¢ przettumaczone z odpowiednich odpowiedzi w
modzie C oraz kazdy kod spoza zakresu warto$ci z Zalacznika 1 nie moze

by¢ przettumaczony na zadna odpowiedz w modzie C.

Jako minimum, calkowite prawdopodobienstwo prawidtowego wykrycia [M]
oraz walidacji kodu w modzie 3/A musi by¢ wigksze niz 98% dla duzych
prob okazyjnego ruchu lotniczego (min 6 godz.) bez jakichkolwiek
ograniczen geograficznych.

Jako minimum, catkowite prawdopodobienstwo prawidtowego wykrycia [M]
oraz walidacji kodu w modzie C musi by¢ wigksze niz 96% dla duzych
préb (min. 6 godz.) okazyjnego ruchu lotniczego bez jakichkolwiek
ograniczen geograficznych.

Jako maksimum, procent nieprawidlowych, ale walidowanych kodéw [M]
modu 3/A musi by¢ nizsza niz 0.1%.

Jako maksimum, procent nieprawidlowych, ale walidowanych kodéw [M]
modu C musi by¢ nizsza niz 0.1%.

Jako minimum, stosunek ilosci razy kiedy obiekt jest prawidlowo wykryty [M]
i przestany do ilosci razy Kidy obiekt jest wykryty i przestany musi
wynosi¢ co najmniej 99% dla wszystkich statkéw powietrznych
odpowiadajacych w Modzie S.

Nie moze by¢ dostarczony wiecej niz jeden na 107 depeszy segment [M]
depeszy zawierajacy bledne dane odpowiedzi Comm-B lub Comm-D z
systemu Modu S.

W przypadku kodéw specjalnych, musza obowiazywac nastgpujace [M]
reguly:
(a) Specjalne kody cywilne 7500, 7600 i 7700 muszg by¢
wykrywane i rozpoznawane tak, jak zdefiniowano w [Ref.1].
(b) Powyzsze kody muszg byé wysytane z radaru natychmiast po
wykryciu i nie moga by¢ w zaden sposéb opdzniane.
(c) Wiasciwy bit identyfikacji tak, jak wyspecyfikowano w [Ref.5](a)
musi zostaé ustawiony w depeszy wyjsciowej.
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4.3.1.4 Przetwarzanie fatszywych i wielokrotnych wykry¢ statkow powietrznych

SSR_4.3.1.4_1. Stosunek falszywych raportéw o wykryciu jest to ilo$¢ falszywych [M]

SSR_4.3.1.4_2.

SSR_4.3.1.4_3.

raportéw o wykryciu w odniesieniu do ilosci raportow o wykryciu.
Calkowity stosunek fatszywych raportéw o wykryciu musi by¢ mniejszy
niz 0.1%.

Calkowity stosunek wielokrotnych raportéw o wykryciu w modach S/SSR,
mierzony przez ponad godzing musi by¢ mniejszy niz Srednio jeden
wykryty statek powietrzny na skan.

Proces przetwarzania wielokrotnych raportéw o wykryciu musi rozréznia¢
falszywe 1 rzeczywiste nieunikalnie zaadresowane w Modzie S statki
powietrzne. Drugi raport musi by¢ oflagowany w kategorii ASTERIX
1048/030 Warning Error/Conditions bit 16 "Duplicated or Illegal Mode S
Aircraft Address”.

4.3.1.5 Doktadnos¢ wykrycia pozyciji

SSR_4.3.1.5_1.

Btedy w pomiarze odlegtosci bezposredniej stacji Modu S dla kazdego
modu (3/A, C lub S) musza miesci¢ sie w nastepujacych granicach:
(a) Bfedy systematyczne
(i) Bias odlegtosci bezposredniej musi by¢ < 1/128 NM (14
metrow).
(b) Btedy przypadkowe
(i) Woszystkie btedy przypadkowe stacji SSR musza byé
mniejsze niz 30 m RMS (1 sigma);
(ii) Wszystkie btedy przypadkowe stacji Modu S muszag by¢
mniejsze niz 15 m RMS (1 sigma).

[M]

[M]

[M]
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SSR_4.3.1.5_2. Wszystkie wykryte statki powietrzne w ustalonej strefie pokrycia dla [M]
kazdego modu (3/A, C lub S), zmierzone z wykorzystaniem okazyjnego
ruchu lotniczego lub kontrolowanych transponderéw testowych musza
zachowac nastepujace limity:

(a) Btedy systematyczne

1 Bias pomiaru azymutu dla kata elewacji pomigdzy 0 i +6°
musi by¢ mniejszy niz 1 AU (0.022°), gdzie 1 AU
reprezentuje 360/16384°).

(i)  Bias pomiaru azymutu dla kata elewacji pomiedzy 6 i +10°
musi by¢ mniejszy niz 0.033° (z wylaczeniem wptywu
oblodzenia i wiatru na anteneg).

(b) Btedy losowe

(1) Wszystkie bledy przypadkowe w azymucie musza by¢
mniejsze niz 0.068° (1 sigma)

SSR_4.3.1.5_3. Bias pomiaru azymutu nie moze wzrasta¢ dla katow elewacji wigkszych [M]
niz 10°.

SSR_4.3.1.5_4. Regulacja biasu zerowego w odleglosci i1 azymucie musi by¢ [M]
wprowadzana w parametrach konfiguracyjnych stacji radarowe;..

SSR_4.3.1.5_5. Regulacja biasu dla kanaléw redundantnych musi by¢ mozliwa do [M]
zrealizowania oddzielnie i niezaleznie w taki sposéb, aby wymagania
stawiane biasowi systemu zostaly speinione niezaleznie od kanatlu w
uzyciu (np.: dane obydwu kanatéw musza spetnia¢ wymagania
systemowe).

SSR_4.3.1.5_6. W przypadku kiedy warto$ci biasu systemu zostang wyzerowane, [M]
dlugoterminowy pomiar warto$ci biasu (dryft biasu) musi pozostac
wewnatrz okreslonych granic, niezaleznie od kanatu w uzyciu.

SSR_4.3.1.5_7. Offset katowy musi zosta¢ wyregulowany w celu kalibracji pomiaru kata [M]
dla systemu Modu S w granicach 1AU (tj. AU = 0.022°).

SSR_4.3.1.5_8. Odlegtos¢ wykrytego statku powietrznego musi by¢ raportowana z [M]
precyzja co najmniej 1/128 NM na wszystkich zakresach odlegtosci.

SSR_4.3.1.5_9. Azymut wykrytego statku powietrznego musi by¢ raportowany z precyzja [M]
co najmniej 360/16384 (0.022)° na wszystkich zakresach odleglosci i
azymutu.
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SSR_4.3.1.5_10. Przeskoki (Jumps) sa zdefiniowane w [Ref.11] jako raporty z biedami [M]
pozycji wigkszymi niz 1° w azymucie lub 700 m w odlegtosci. Catkowity
wskaznik przeskokow, liczony jako iloraz liczby przeskokéw przez liczbe
zgloszonych raportéw musi by¢ mniejszy niz 0.05%.

4.3.1.6 Przetwarzanie obiektow

SSR_4.3.1.6_1. System musi by¢ w stanie przetwarza¢ do czterech oddzielnych, [M]
wzajemnie zachodzacych na siebie odpowiedzi i jednoczesnie odrzucaé
wszystkie mozliwe fantomy przez nie wytworzone, wliczajac w to
fantomy C2/SPL

SSR_4.3.1.6_2. Rzeczywiste statki powietrzne, wliczajac te z C2/SPI nie moga by¢ [M]
odrzucane jako fantomy.

SSR_4.3.1.6_3. Wewnatrz okna separacji od 0 NM do mniej niz 0.05 NM w odlegtosci [M]
oraz od 0 do 0.6° w azymucie, catkowite prawdopodobienstwo wykrycia
dwoéch statkéw powietrznych z transponderami SSR musi wynosi¢ co
najmniej 60%.

SSR_4.3.1.6_4. Wewnatrz okna separacji wigkszym niz 0.05 NM do mniej niz 2 NM w [M]
odlegtosci i mniej niz 0.6° w azymucie, calkowite prawdopodobienstwo
wykrycia dwoéch statkéw powietrznych z transponderami SSR musi
wynosi¢ co najmniej 98%.

SSR_4.3.1.6_5. Wewnatrz okna separacji mniejszym niz 2 NM w odleglosci i wigkszym [M]
niz 0.6° do mniej niz 4.8° w azymucie, calkowite prawdopodobienstwo
wykrycia dwoéch statkéw powietrznych z transponderami SSR musi
wynosi¢ co najmniej 98%.

SSR _4.3.1.6_6. Poza obszarami okien separacji jak zdefiniowano powyzej, [M]
prawdopodobienstwo wykrycia dla SSR musi by¢ takie same jak opisano
w [Para 4.3.1.2]

SSR_4.3.1.6_7. Niezaleznie od jakiejkolwiek wzglednej pozycji obydwu statkéw [M]
powietrznych, radar musi utrzymywa¢ prawdopodobienstwo wykrycia
okreslone w [Para 4.3.1.2] jesli wykorzystuje selektywne interrogacje
Modu S.

SSR_4.3.1.6_8. Wewnatrz okna separacji od 0 NM do mniej niz 0.05 NM w odlegtosci [M]
oraz od 0 do 0.6° w azymucie, catkowite prawdopodobienstwo wykrycia
dwéch statkéw powietrznych z transponderami SSR z prawidtowymi i
walidowanymi kodami w modzie 3/A,C musi wynosi¢ co najmniej 30%.
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SSR_4.3.1.6_9.

SSR_4.3.1.6_10.

SSR_4.3.1.6_11.

SSR_4.3.1.6_12.

SSR_4.3.1.6_13.

SSR_4.3.1.6_14.

Wewnatrz okna separacji wigkszym niz 0.05 NM do mniej niz 2 NM w
odlegltosci i mniej niz 0.6° w azymucie, catkowite prawdopodobienstwo
wykrycia dwoéch statkbw powietrznych z transponderami SSR z
prawidtowymi i walidowanymi kodami w modzie 3/A,C musi wynosi¢ co
najmniej 90%.

Wewnatrz okna separacji mniejszego niz 2 NM w odlegtosci i wigkszym
niz 0.6° do mniej niz 4.8° w azymucie, calkowite prawdopodobienstwo
wykrycia dwoéch statkbw powietrznych z transponderami SSR z
prawidtowymi i walidowanymi kodami w modzie 3/A,C musi wynosi¢ co
najmniej 98%.

Niezaleznie od jakiejkolwiek wzglednej pozycji obydwu statkow
powietrznych, radar musi utrzymywac prawdopodobienstwo dekodowania
1 integralnosci odpowiedzi okreslone w [Para 4.3.1.3] dla wszystkich
selektywnych interrogacji Modu S.

Oferowany system radarowy musi by¢ w stanie przetwarza¢ co najmniej
wskazana liczbe i rozktad statkow powietrznych (Rysunek 14) od 0.5 NM
do 256 NM zasiggu instrumentalnego przy predkosci obrotowej anteny co
najmniej 12 rpm:

(a) Roéwnomierny rozktad maksymalnie 900 statkéw powietrznych
wyposazonych w transponder bedacych w zasiegu;

(b) Szczytowe zageszczenie statkbw powietrznych w duzym
sektorze 45° zawierajacym 25% catkowitej ilosci statkdéw
powietrznych. Tylko jedno zageszczenie statkbw powietrznych
w duzym sektorze moze wystapi¢ w kazdym kwadrancie 90°;

(c) Szczytowe zageszczenie statkbw powietrznych w matym
sektorze 3.5° zawierajacym 6% catkowitej ilosci statkdw
powietrznych. System musi by¢ w stanie obstuzy¢ dwa takie
mate zageszczenia oddzielone od siebie 0 180°, ktdre sg
centralnie zlokalizowane w kazdym z dwéch zageszczehn w
duzych sektorach.

System musi by¢ w stanie utrzymac S$ledzenie do nawet 12 statkéw
powietrznych jednoczesnie przelatujacych przez stozek martwy przy
wykorzystaniu historii traku tak, aby utatwi¢ korelacje plotow do trakéw
po wyjsciu statku powietrznego ze stozka martwego.

Stacja Modu S musi by¢ zaprojektowana pod katem optymalizacji ilosci
transakcji (tj. minimalizacji ilo$ci interrogacji/odpowiedzi wymaganych
dla poszczegdlnego protokotu i jednocze$nie wykorzystujac maksymalnie

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]
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SSR_4.3.1.6_15.

SSR_4.3.1.6_16.

SSR_4.3.1.6_17.

SSR_4.3.1.6_18.

SSR_4.3.1.6_19.

SSR_4.3.1.6_20.

SSR_4.3.1.6_21.

efektywnie dostgpny czas kanatu) poprzez uzycie technik takich jak
‘interleaving’, offset azymutu i taczenie interrogacji.

Jesli statek powietrzny wskazuje w odpowiedzi na zapytanie radaru, ze [M]
dane (wliczajac kod modu A i identyfikator lotu Flight ID) oczekuja, aby
zosta¢ odebrane z transpondera, stacja naziemna musi by¢ w stanie
ekstrahowac¢ te dane podczas tego samego obrotu anteny, o ile odpowiedz

nie zostatla odebrana w ostatnim okresie selektywnym Roll-Call obrotu
wiazki antenowe;j.

W przypadku braku odpowiedzi na interrogacje Comm-A, ktéra réwniez [M]
jest wykorzystywana do wykrywania obiektéw, system musi ponowic
interrogacje statku powietrznego przy uzyciu oddzielnego formatu
interrogacji (UF4,5) oraz Comm-A (UF20,21), a takze musi prébowac
rozmie$ci¢ te nowe interrogacje w tym samym skanie.

Dla statkéw powietrznych wyposazonych w transponder Modu S, system [M]
musi ekstrahowa¢ kod modu A i BDS 2,0 przy jego nabywaniu oraz przy
jego zmianie.

Kod modu A i BDS 2,0 muszg zosta¢ ekstrahowane przez stacj¢ w [M]
przypadku, gdy ostatnia zmierzona pozycja traku jest starsza niz 18
sekund.

Calkowite opdznienie systemu od chwili o$wietlenia statku powietrznego [M]
przez wiazke gléwna anteny do transmisji raportu o wykryciu do SDFC w
warunkach pelnego obcigzenia nie moze przekroczy¢ ekwiwalentowi
czasu rownemu 120° obrotowi anteny LV A i nie moze przekroczy¢ wigcej

niz 2 sekundy niezaleznie od pr¢dkosci obrotowej anteny jak zdefiniowano

w [Ref.11] ktérykolwiek z nich jest krétszy.

Kazdy element radarowego sytemu przetwarzania musi by¢ monitorowany [M]
pod katem przepelnienia, ktére musi by¢ raportowane do lokalnego lub
zdalnego CAM.

System musi by¢ w stanie poradzi¢ sobie z przetadowaniem, oraz [M]
powréci¢ do normalnej pracy po kazdym przetadowaniu spowodowanym
przez ploty na wejsciu.
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4.3.2 Wymagania ogdlne

4.3.2.1 Zgodnos¢ wyposazenia

SSR_4.3.2.1_1.

Interrogator Modu S, odbiornik, antena, Funkcja Systemu Zarzadzania [M]
(SMF), Funkcja Koordynacji Dozorowania (SCF), Funkcja Lacza Danych
(Data Link), system monitorowania i kontroli (CAM) oraz Monitor
Lokalny muszg stanowi¢ w pelni zintegrowany system.

4.3.2.2 Konfiguracja

SSR_4.3.2.2_1.

SSR_4.3.2.2_2.

SSR_4.3.2.2_3.

SSR_4.3.2.2_4.

SSR_4.3.2.2_5.

SSR_4.3.2.2_6.

SSR_4.3.2.2_7.

Dostarczany system musi by¢ dwukanatowy, kompletny, z mozliwoscia [M]
przelaczania kanaléw, kontrolowany zaréwno lokalnie jak i zdalnie
poprzez CAM.

Kazdy kanal dwukanatowej stacji Modu S musi pracowa¢ w kazdym z [M]
trzech trybéw pracy, to jest:

(a) Active (aktywny): sprzet jest uzywany w celach operacyjnych

(b) Standby (rezerwa): sprzet stanowi redundancje, jest wiaczony i
normalnie dostgpny dla celéw operacyjnych, tj. rekonfiguracja,
automatyczna lub kontrolowana moze mie¢ miejsce.

(c) Maintenance (serwisowy): sprzet jest w trybie konserwatorskim
i nie jest dostgpny dla celéw operacyjnych.

Dla dwukanatowej konfiguracji systemu, jakikolwiek bigdny stan musi [M]
by¢ raportowany do CAM.

Dla dwukanatowego systemu, w jednym czasie tylko jeden kanal musi [M]
pracowac w trybie Active.

Przelaczenie z trybu Standby do Active musi by¢ wykonane zgodnie z [M]
procedura przetaczania na zimno 'cold switch-over' poprzez komendg
operatora lub przez przetaczenie na goraco 'hot switchover’, jesli kanat
Active ulegnie awarii.

Przelaczenie z trybu Active na Standby musi by¢ wykonane zgodnie z [M]
procedura przetaczenia na zimno 'cold switch-over' poprzez komendg
operatora.

Normalna procedura przetaczenia do trybu Maintenance musi by¢ [M]
wykonana z trybu Standby kanalu po komendzie operatora. Z trybu
Maintenance, przetaczenie jest zawsze wykonywane do trybu Standby.
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SSR_4.3.2.2_8. Wyjscie z trybu Maintenance musi by¢ poprzez dwa wzajemnie [M]
wykluczajace si¢ sposoby: 1) poprzez CAM, lub 2) lokalnie przez
komendg operatora autoryzowana z panelu sterujacego.

SSR_4.3.2.2_9. Procedura przetaczenie na goraco 'hot switchover' musi odpowiada¢ awarii [M]
kanalu w trybie Active, gdzie automatyczna rekonfiguracja uktadow
przetwarzajacych nastgpuje poprzez przetaczenie.

SSR_4.3.2.2_10. W przypadku przetaczenie na goraco 'hot switchover', wadliwy kanat musi [M]
zosta¢ automatycznie przetaczony w tryb Maintenance.

SSR_4.3.2.2_11. W przypadku zadzialania procedury “hot switchover”, musi ona zosta¢ [M]
zablokowana na wypadek awarii biezacego aktywnego kanatu.

SSR_4.3.2.2_12. Przetaczenie musi nastapi¢ w ciagu jednego obrotu anteny po wykryciu [M]
btedu i musi by¢ zgodne z wymaganiami [Para 4.5.5].

SSR_4.3.2.2_13. Procedura przetaczenia na zimno ‘cold switch-over' odpowiada [M]
kontrolowanemu przetaczeniu wszystkich tafcuchéw przetwarzania
danych (w trybie lokalnym lub zdalnym). Musi zosta¢ zagwarantowane, ze
zadne dane, istotne dla wykrywania statkow powietrznych nie zostang
utracone w trakcie przetaczenia.

SSR_4.3.2.2_14. Przetaczenie na zimno 'cold switch-over' musi maksymalnie zaja¢ jeden [M]
obrét anteny od momentu zainicjowania przez operatora.

4.3.2.3 Interferencje

SSR_4.3.2.3_1. Interrogator, odbiornik i system zarzadzania SMF musi zaréwno [M]
wytrzymaé jak i podnie$¢ si¢, z minimalnym opdznieniem, na skutek
interferencji fala ciagta (cw).

SSR_4.3.2.3_2. W Zadnym wypadku interferencja falg ciagla (cw) nie moze spowodowa¢ [M]
nasycenia lub przetadowania zadnej czg¢$ci stacji naziemnej Modu S.

SSR_4.3.2.3_3. W nastgpstwie usunigcia interferencji falg ciagta (cw), odpowiedzi musza [M]
by¢ wykrywane, dekodowane i przetwarzane 2 ms po zakonczeniu
interferencji.

4.3.2.4 Pojemnos¢ systemu przetwarzania

SSR_4.3.2.4_1. System przetwarzania musi by¢ zaprojektowany w ten sposéb, aby w petni [M]
zapewni¢ niezbedna do przetwarzania pojemno$¢ z wlasciwa ilo$cia
wolnych zasobdw.
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4.3.2.5 Czas odpowiedzi systemu

SSR_4.3.2.5_1.

SSR_4.3.2.5_2.

Dla systemu Modu S, maksymalny czas pomigdzy komenda uruchomienia [M]
stacji naziemnej do czasu wystania raportu na potrzeby operacyjne,
niezaleznie od statusu ON/OFF zasilania ztacza obrotowego i elektroniki

nie moze przekroczy¢ jednej minuty + okres dwodch skanéw po
przekroczeniu kierunku Péinocy.

Dla systemu Modu S, maksymalny czas pomigdzy komenda uruchomienia [M]
stacji naziemnej do czasu wystania raportu na potrzeby operacyjne, przy
antenie obracajacej si¢ z zadang wzgledami operacyjnymi predkoscia
obrotowa oraz przy braku =zasilania systemu Modu S nie moze
przekroczy¢ 21 s + okres trzech skanéw po przekroczeniu kierunku
Péinocy.

4.3.2.6 Przywracanie systemu

SSR_4.3.2.6_1.

Po przywrdceniu jakiegokolwiek sygnatu wejsciowego [M]
wyszczeg6lnionego ponizej, ktére nastapito na skutek awarii, niezaleznie

od czasu trwania awarii, stacja naziemna musi w petni powréci¢ do pracy
operacyjnej w jakiej pracowala przed awaria, bez konieczno$ci manualnej
interwencji:

(a) Dane azymutalne;

(b) Zewnetrzne dane zegarowe;
(c) Zasilanie gtéwne

(d) Interfejsy RF i SMF;

(e) System CAM.

4.3.2.7 Rozbudowa systemu

SSR_4.3.2.7_1.

SSR_4.3.2.7_2.

Pojemnos¢ systemu musi by¢ rozszerzalna, aby przystosowaé go do [M]
dalszego wzrostu natgzenia ruchu lotniczego.

Architektura systemu musi wspiera¢ powyzsze wymagania zwigzane z [M]
rozszerzeniem systemu.
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4.3.2.8 Zakres predkosci statkow powietrznych

SSR_4.3.2.8_1.

Stacja Modu S musi by¢ zdolna do wykrywania i przetwarzania statkéw [M]
powietrznych poruszajacych si¢ zgodnie z ponizszymi parametrami, w
kazdej kombinacji.

(a) Stata predkos¢ od 0 kn 2000 kn;

(b) Zmiana wysokosci w goére lub w dot, z przyrostem odebranym w
modzie C od 0 ft/min do 25000 ft/min;

(c) Zmiana wysokosci w gore lub w dot tak, jak w (b) bez
przemieszczania w ptaszczyznie horyzontalnej;

(d) Przyspieszenie/zwolnienie w linii prostej od kazdej predkosci
poczatkowej w zakresie 0-2000 kn, od 0.01g do 5g, do
osiggniecia stabilnej predkosci z zakresu 0-2000.

4.3.2.9 Parametry konfiguracyjne stacji radarowej (SDP)

SSR_4.3.2.9_1.

SSR_4.3.2.9_2.

SSR_4.3.2.9_3.

SSR_4.3.2.9_4.

SSR_4.3.2.9_5.

SSR_4.3.2.9_6.

Parametry konfiguracyjne stacji radarowej (SDPs) muszg by¢, jesli jest to [M]
praktyczne, ustalane  poprzez  polaczenia,  przetaczniki  oraz
przechowywane w odpowiednim nieulotnym medium.

SDPs nie mogg by¢ trwale zaszyte w zadnym oprogramowaniu systemu.  [M]

Dostosowanie jakiegokolwiek parametru SDPs nie moze wymagac¢ zadnej [M]
modyfikacji lub rekompilacji oprogramowania.

SDPs zawarte w odpowiednim medium muszg by¢ fatwo dostosowywane, [M]
na przyklad poprzez podlaczony terminal lub przez monitor lokalny lub
CAM.

Musi by¢ mozliwe wySwietlenie oraz edycja wszystkich operacyjnych [M]
oraz kluczowych parametréw konfiguracyjnych stacji radarowe;j.

Urzadzenia CAM musza by¢ wykorzystane do rekonfiguracji parametrow [M]
operacyjnych stacji radarowe;.
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SSR_4.3.2.9_7. Parametry, ktére moga by¢ modyfikowane poprzez podtaczony terminal, [M]
wymagaja nastgpujacych zabezpieczen:
(a) Zmiana parametrow zwigzanych z systemem musi by¢ mozliwa
tylko w trybie lokalnym;

(b) Nieautoryzowane lub nieumysine modyfikacje musza by¢
uniemozliwione, np.: poprzez hasto dostepu;

SSR_4.3.2.9_8. System radarowy powinien by¢ wykonany w taki sposdb, ze SDP nie [M]
zostang zmienione w przypadku przetaczenia aktywnego kanatu.

4.3.3 Przeglad systemu radarowego
4.3.3.1 Interfejsy systemu

SSR_4.3.3.1_1. System radaru Modu S musi zapewni¢ interfejsy dla: [M]

) Filtru i Korelatora Danych Radarowych (SDFC);
) Potaczonych w sie¢ stacji Modu S;
c) Uzytkownikéw tacza Data-Link;
) Systemowi monitorowania i kontroli (CAM);
) Systemoéw odtwarzania i nagrywania danych;
f) Urzadzen pomiarowych RF.

SSR_4.3.3.1_2. Zgodnie z powyzszym, system Modu S musi spetnia¢ wymagania: [M]
(a) [Ref.5]
(b) [Ref.6]
(c) [Ref.9]
(d) [Ref.10]
(e) [Ref.17]

SSR_4.3.3.1_3. Formaty ASTERIX opisane w [Ref.5] i [Ref.6] prawdopodobnie beda dalej [M]
rozwijane; aktualna wersja musi zosta¢ zastosowana.

4.4 System antenowy

4.41 Wpymagania na antene LVA

SSR_4.4.1_1. Wykonawca musi zapewni¢ anteng typu LVA (Large Vertical Aperture) [M]
(Rysunek 3), posiadajaca monoimpulsowe kanaly sumy i réznicy oraz

dodatkowo omegi, odpowiednia dla SSR i Modu S, ktéra umozliwia pod
kazdym wzgledem spelnienie wymagan tej specyfikacji.
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SSR_4.4.1_2. Struktura wspornikéw i/lub struktura anteny musi zawiera¢ elementy [M]
umozliwiajace regulacje nachylenia struktury anteny w takim zakresie, aby
byto mozliwe podniesienie o 5° oraz opuszczenie o 5° w odniesieniu do
ptaszczyzny horyzontalne;j.

SSR_4.4.1_3. Mechanizm regulacji nachylenia anteny musi by¢ dostgpny i latwy w [M]
obstudze bez konieczno$ci uzycia specjalnych narzedzi i obslugiwany
przez jednego technika.

SSR_4.4.1_4. Antena musi by¢ w stanie obraca¢ si¢ z kazda predkoscia do 15 rpm [M]
(obrotéw na minutg) bez uszkodzenia struktury.

SSR_4.4.1_5. W celu minimalizacji sit i naprezen wptywajacych na strukturg¢ anteny, [M]
antena LVA musi posiada¢ konstrukcje, ktéra redukuje opdr wiatru.

4.5 System Interrogatora
4.5.1 Wymagania Ogélne
4.5.1.1 Wstep

SSR_4.5.1.1_1. Interrogator (Rysunek 4) musi sktadac sig z: [M]

(a) Z nadajnika posiadajacego kanat sumy i omegi;

(b) Monoimpulsowego odbiornika, ktory odbiera sygnaty wejsciowe
z kanatu sumy, réznicy i omegi;

(c) Uktadu obrébki sygnatu wizyjnego, ktéry dostarcza
przetworzone sygnaty sumy, RSLS i OBI;

(d) Z jednostki przetaczajacej kanaty RF, ktéry pozwala na
przetaczenie pracujacych kanatéw z trybu Standby na Active.
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4.5.1.2 Funkcje

SSR_4.5.1.2_1. Interrogator musi posiada¢ nast¢pujace funkcje:

SSR_4.5.1.2_2.

4.5.2 Nadajnik

SSR_4.5.2_1.

SSR_4.5.2_2.

SSR_4.5.2_3.

SSR_4.5.2_4.

SSR_4.5.2_5.

(@)
(b)

Interrogaciji i odbioru modéw 3/A, C, S;

Zapytanie All-Call Modu S poprzedzajace albo zapytanie w
Modzie 3/A lub w Modzie C pomiedzy 45 a 128 mikrosekundg
od synchronizacyjnego odwrécenia fazy do zbocza
narastajacego P3, Modu 3/A, C;

Praca w programach przeplotu 3 Modéw, zawierajgcych
stochastyczne zapytanie All-Call oraz wymuszenie odpowiedzi
‘lockout override’

Prace z wykorzystaniem techniki ulepszonego ttumienia listkéw
bocznych interrogatora (IISLS) na wybieralnych sektorach
azymutu dla Modu 3A/C lub ‘intermode’;

Prace z technikg ttumienia listkéw bocznych w odbiorniku
(RSLS);

Przekazywania danych niezbednych do przetwarzania plotéw;

Kontrole wszystkich podstawowych funkcji interrogatora
zapewniang lokalnie i zdalnie poprzez interfejs CAM,;

Odbierania polecen modulacji interrogaciji z RTCC lub z
zewnetrznych urzadzen testowych.

Wykonawca musi opisa¢ w dokumentacji technicznej niezbedne sygnaty
wyjsciowe interrogatora dla celéw kontroli i obstugi.

Nadajnik musi generowa¢ wszystkie interrogacje SSR i Modu S zgodnie z

[Ref.1].

Nadajnik nie moze wymaga¢ zadnych strojen lub zmian konfiguracji po
wymianie jakichkolwiek podzespotow.

Zaden z zespotéw nadajnika nie moze wymaga¢ zadnych regularnych lub
zapobiegawczych czynno$ci serwisowych.

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]

Jako minimum, nadajnik musi by¢ w stanie pracowa¢ ze wsp6iczynnikiem [M]
wypelnienia o warto$ci 63.7% przez okres 2.4 ms. Oczekuje sig, ze to
wymaganie moze by¢ powtarzane co 24ms.

Nadajnik musi by¢ w stanie pracowa¢ ze wspotczynnikiem wypetnienia o [M]
warto$ci przynajmniej 5% w trakcie calego skanu.
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SSR_4.5.2_6.  Okres interrogacji SSR/AII-Call musi by¢ uzyty do dozorowania statkéw [M]
powietrznych wyposazonych w transpondery Modu A/C i do nabywania
statkéw powietrznych wyposazonych w transponder Modu S

SSR_4.5.2_7. Okres selektywnej interrogacji ~ musi by¢ uzyty do interrogacji [M]
selektywnych Roll-Call i do transakcji tacza danych.

SSR_4.5.2_8. Wewngtrzny IRF dla okresu SSR/AlI-Call musi by¢ mozliwy do regulacji [M]
w zakresie od S0Hz do 250Hz z przyrostem nie wigkszym niz 1Hz.

SSR_4.5.2_9.  Okres interrogacji SSR/All-Call musi by¢ pseudolosowy (staggered). [M]

SSR_4.5.2_10. Interrogacja tylko All-Call Modu S musi wystgpowa¢ raz w kazdym [M]
okresie ,,m” interrogacji SSR/All-Call, gdzie ,,m” musi by¢ parametrem
konfigurowalnym lokalnie w zakresie od 1 do 9 z krokiem co 1.

SSR_4.5.2_11. Stochastyczne wymuszenie odpowiedzi ‘stochastic lockout over-ride’ [M]
musi by¢  wybieralne w celu nabywania odpowiedzi ze statkow
powietrznych (Rysunek 11).

SSR_4.5.2_12. Radar musi by¢ zaprojektowany tak, aby posiada¢ zaawansowana i [M]
elastyczna funkcjonalno$¢ przeplotu modéw w celu uzyskania
maksymalnych osiagéw, jak w [Para 4.3.1.2] dla rzeczywistego ruchu
lotniczego wykorzystujacego Mody A/C i S wlaczajac prace w mieszanym
trybie MIP (jednoczesne wykrycia w modzie S i A/C).

SSR_4.5.2_13. Zmiana w przeplocie modéw musi by¢ wprowadzona w momencie [M]
przekroczenia kierunku pétnocy.

SSR_4.5.2_14. Szczytowa moc wyjsciowa nadajnika zaréwno dla kanatéw sumy i omegi [M]
musi by¢ uzalezniona od wymogu maksymalnego zasiggu opisanego w
punkcie [Para 4.3.1.1].

SSR_4.5.2_15. Dla kazdej selektywnej interrogacji musi by¢ mozliwe zréznicowanie [M]
mocy wyjsciowe] interrogacji w kanale sumy i omegi w zalezno$ci od
odlegtosci statku powietrznego.

SSR_4.5.2_16. Musi by¢ mozliwe ustawianie jako funkcji azymutu w pewnej liczbie [M]
nieréwnych sektoréw, nie mniejszej niz 32 w obrgbie 360°, mocy
nadawania w kanale sumy i omegi, zaréwno dla operacji All-Call jak i
SSR.
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SSR_4.5.2_17. System ograniczajacy liczbg interrogacji musi chroni¢ nadajnik przed [M]
przecigzeniem i musi zagwarantowaé, ze wymogi opisane w [Ref.1]
paragraf 3.1.2.11.1.2 nie zostana przekroczone.

SSR_4.5.2_18. Jesli powyzsze ograniczenia zostana przekroczone, interrogacje [M]
wykrywajace statki powietrzne musza miec priorytet.

SSR_4.5.2_19. IISLS musi by¢ dostgpny dla interrogacji. [M]
4.5.3 Odbiornik
SSR_4.5.3_1.  Odbiornik musi by¢ w petni zgodny z [Ref.1]. [M]

SSR_4.5.3_2.  Odbiornik musi odbiera¢ wszystkie odpowiedzi SSR i w Modzie S [M]
zgodnie z [Ref.1].

SSR_4.5.3_3.  Odbiornik musi dostarczac: [M]

(a) Kanal sumy, réznicy i omegi;

(b) Sygnaty wyj$ciowe do procesora sygnatu wizyjnego odbiornika,
wykorzystujacego dane z procesu przetwarzania kanatow sumy,
réznicy i omegi.

SSR_4.53_4. Odbiornik musi zapewnia¢ czulo$¢, selektywnos¢ i dynamikg¢ [M]
odpowiednia do uzyskania maksymalnych osiagéw radaru opisanych w
[Para 4.3.1.2] dla rzeczywistego ruchu lotniczego wykorzystujacego Mody
A/ICiS

SSR_4.5.3_5. Wykonawca musi okre$li¢ w dokumentacji technicznej wyzej opisane [M]
parametry.

4.5.4 Przetwarzanie sygnatu wizyjnego w odbiorniku

SSR_4.5.4_1. Dane azymutalne otrzymane z generatora danych azymutalnych musza [M]
by¢ zdekodowane i wykorzystane do okreslenia osi wiazki (boresight).

SSR_4.5.4_2. Przetworzone sygnaly wizyjne Sumy, RSLS, OBI musza by¢ dostarczone [M]
do RTCC.

SSR_4.5.4_3. Wykryty impuls wyjsciowy po detekcji i kwantyzacji musi dokladnie [M]
odzwierciedla¢ odbierany impuls.
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SSR_4.5.4_4. STC lub réwnowazna metoda regulacji czuto$ci musi by¢ zapewniona i [M]
musi by¢ mozliwy wybor dziatania linarnego lub zaprogramowanego.

SSR_4.5.4_5. Tabela kata odchylenia od osi wiazki (OBA — off boresight angle) musi [M]
by¢ zalezna od lokalizacji.

SSR_4.5.4_6. Doktadnos$¢ kata odchylenia od osi wiazki (OBA) musi by¢ rzedu 0.022°  [M]

SSR_4.5.4_7. Dane monoimpulsowe z wykrytych impulséw muszg by¢ gromadzone i [M]
sprawdzane pod katem dlugoterminowej zwartoSci 1 spdjnosci
przetwarzania, w celu wykrycia jakiejkolwiek zmiany lub dryftu
doktadno$ci monoimpulsowej azymutu..

SSR_4.5.4_8. Konserwacja systemu nie moze wymaga¢ zadnych regulacji lub zmian [M]
konfiguracji po wymianie jakiegokolwiek zespotu.

4.5.5 Zespot przetaczania kanatow RF
SSR_4.5.5_1. Jednostka przetaczajaca kanaly RF musi umozliwia¢ polaczenie [M]

aktywnego kanalu interrogatora z antena, a kanatu standby interrogatora ze
sztucznym obcigzeniem.

SSR_4.5.5_2. Podczas przetaczenia kanatow system musi zapewnia¢ nieprzerwana [M]
ustuge bez zadnych zanikéw badz przektamania danych wyj$ciowych o
wykrytych obiektach.

SSR_4.5.5_3. Na pulpicie zdalnego sterowania musi by¢ zapewnione wskazanie, ktéry [M]

kanat pracuje jako Active.

SSR_4.5.5_4. Przerwanie w transmisji danych do anteny wystgpujace podczas zmiany [M]
kanaléw nadajnika musi spetnia¢ wymogi [Para 4.3.2.2].

SSR_4.5.5_5. Zespot przetaczania kanatéw RF musi zachowac swdj wybrany stan w [M]
momencie braku sygnatéw sterowania oraz braku zasilania.

SSR_4.5.5_6. Musi by¢ zapewnione wskazanie, ktéry kanat pracuje jako Active [M]
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SSR_4.5.5_7.

Urzadzenia przetaczajace musza by¢ typu pasywnego i niewymagajace [M]
cyklicznej konserwacji.

4.6 Funkcja Zarzadzania Systemem (SMF)

4.6.1 Wymagania Ogélne

4.6.1.1 Konfiguracja

SSR_4.6.1.1_1.

Funkcja zarzadzania systemem (SMF, Rysunek 5) kontroluje cata [M]
aktywno$¢ kanatow RF i musi zawiera¢ nastgpujace podfunkcje:

(a) Kontroler kanatu czasu rzeczywistego (RTCC) zawierajacy:
@) Procesor odpowiedzi Modéw A/C,
(i)  Procesor odpowiedzi Modu S,
(iili))  Organizator interrogacji ‘scheduler’;
(b) Kontroler facza (LC) zawierajacy:
@) Funcj¢ formowania plotéw (PAF),
(i)  Liste Roll-Call stacji,
(iii)  Procesor zarzadzania taczem w Modzie S (LMP),

(iv)  Procesor zarzadzania komunikacja. (CMP).

4.6.1.2 Wymagania ogolne

SSR_4.6.1.2_1.

SSR_4.6.1.2_2.

SSR_4.6.1.2_3.

SMF musi by¢ w stanie odbiera¢ i przetwarza¢ dane odpowiedzi [M]
pochodzace z interrogatora.

SMF musi formowa¢ ploty dla wszystkich statkéw powietrznych i [M]
przekazywac je na wyjscie do SDFC (ATC) oraz na wskaznik monitora.

SMF musi by¢ w stanie przyjmowac transakcje tacza danych w gér¢ z [M]
DLF, przetwarza¢ i przekazywa¢ je do interrogatora z czgstotliwoscia,
ktéra odpowiada maksymalnej czestotliwosci interrogacji okre$lonej w
[Ref.1] w przypadku potaczenia z interrogacjami uaktualniajacymi
wykrycia statkéw powietrznych.
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SSR_4.6.1.2_4.

SSR_4.6.1.2_5.

4.6.1.3 Interfejsy

SSR_4.6.1.3_1.

Jesli stosunek interrogacji przekroczy zadane progi interrogacje [M]
uaktualniajace wykrycia statkéw powietrznych musza mie¢ priorytet w
stosunku do interrogacji tacza danych..

SMF musi przetwarza¢ transakcje lacza danych (data-link) w dét, [M]
wygenerowanych zaréwno na zadanie stacji naziemnych jak réwniez
zainicjowane przez systemy poktadowe.

SMF musi posiada¢ interfejsy do: [M]

(a) Systemu antenowego, aby otrzymywac informacje o azymucie
osi wiazki (boresight) w momencie otrzymania odpowiedzi;

(b) Interrogatora;

(i) W celu wysytania polecen modulacji interrogacji
(zawierajacych poziom mocy, prawdopodobienstwo
odpowiedzi i flage blokady transpondera Lockout) oraz
zawartosci danych;

(ii) W celu uzyskania przetworzonych sygnatéw wizyjnych i
informacji odchylenia od osi wiazki (OBI) dla wszystkich
impulséw odpowiedzi.

(c) Filtru i Korelatora Danych Radarowych (SDFC) w celu
dostarczenia danych w kategoriach 34 i 48 formatu ASTERIX
(kazdy interfejs zdublowany);

(d) DLF w celu uzyskania transakcji tacza danych do przestania do
statku powietrznego i w celu wystania odebranej transakcji tacza
danych w dét do DLF;

(e) SCF, w celu uzyskiwania informacji o nabytym statku
powietrznym poprzez SCN oraz szczegbélowych danych o statku
powietrznym, ktére stacja radarowa jest odpowiedzialna wykry¢
i przesta¢ taczem danych;

(f) CAM w celu umozliwiania kontroli 1 monitorowania
wykonywanych funkcji;

(g) Zewngtrznego zrédta czasu, ktdre pozwala znakowac ploty itd.
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4.6.2 Kontroler kanatu czasu rzeczywistego (RTCC)

SSR_4.6.2_1.

SSR_4.6.2_2.

SSR_4.6.2_3.

SSR_4.6.2_4.

SSR_4.6.2_5.

RTCC (Rysunek 6), wykorzystujac algorytmy interrogacji, wraz z
technikami ,,interleaving” oraz przesunigcia azymutu (gdzie azymut
dostarczenia depeszy jest zoptymalizowany w zaleznosci od typu i
priorytetu interrogacji) w polaczeniu z zadaniami LC zapytan w zakresie
facza danych i Modu S, musi organizowa¢ interrogacje wysylane do
nadajnika.

Koncowe odpowiedzi otrzymane z procesora sygnatu wizyjnego musza
by¢ przetwarzane przez procesor odpowiedzi Modu A/C 1 procesor
odpowiedzi Modu S w celu utworzenia raportu dla kazdej odpowiedzi
przed wystaniem jej do LC.

RTCC musi rowniez dokona¢ automatycznej ekstrakcji dla AICB (Air
Initiated Comm B).

Jako minimum, uktad przetwarzania odpowiedzi Modu S musi dokona¢
wykrycia preambuty oraz wykrycie i korekcji btedéw.

Jako czg$¢ procesu nabywania, system musi ekstrahowac:

(a) BDS 1,0; oraz

(b) jesli bit 33 w BDS 1,0 jest ustawiony, wtedy ekstrahowa¢ BDS
2,0; oraz

(c) jeslibit 25 w BDS 1,0 jest ustawiony, wtedy ekstrahowac¢ z BDS
1,7iBDS 1, D.

[M]

[M]

[M]

[M]

[M]
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SSR_4.6.2_6.

Organizator “scheduler” interrogacji musi: [M]

(a)
(b)

Kontrolowaé stosunek i zawartosci interrogacji All-Call Modu S;

Kontrolowa¢ rozplanowanie interrogacji All-Call ( ktére pozwala
na taczenie okreséw Roll-Call dla rozszerzonych transmisji data
link);

Kontrolowa¢ czestosé wyjsciowych interrogacji All-Call dla
intermodu A/C/S;

Kontrolowa¢ czestos¢ interrogacji wyjsciowych All-Call dla
intermodu A/C;

Kontrolowaé czestos¢ interrogacji wyjsciowych w Modzie 3/A i
C.

Kontrolowaé roztozenie w czasie interrogacji selektywnych w
Modzie S.

Dostarczy¢ interfejs w celu zapisu raportow w Modzie A/C i
Modzie S.

4.6.3 Kontroler tacza (LC)
4.6.3.1 Wymagania ogoine

SSR_4.6.3.1_1.

SSR_4.6.3.1_2.

SSR_4.6.3.1_3.

SSR_4.6.3.1_4.

LC (Rysunek 7) musi przekazywaé zadanie interrogacji tacza danych i [M]
ustug specyficznych dla Modu S do RTCC w celu ich wykonania.

Odpowiedzi Modu A/C i Modu S odebrane z RTCC musza by¢ wystane [M]
do funkcji formowania plotéw (PAF).

Informacje pochodzace z tacza danych muszg by¢ wystane do [M]
odpowiednich interfejséw z wyjatkiem niektérych odpowiedzi GICB,
ktére réwniez moga by¢ przekazywane bezposrednio do formowania
plotéw jako dane typu Enhanced Surveillance [Ref.5].

Kiedy odpowiedz nie jest wymagana od statku powietrznego, RTCC musi [M]
poinformowac LC czy i kiedy interrogacja zostata wystana.
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4.6.3.2 Funkcja formowania plotow (PAF)
SSR_4.6.3.2_1. PAF musi obejmowac¢ co najmniej nastgpujace podfunkcje: [M]

(a) Uklad przetwarzania falszywych obiektéw, ktéry umozliwi
wykrycie odpowiedzi odbitych, odpowiedzi typu FRUIT,
obiektéw rozdwojonych, odpowiedzi odebranych przez listki
boczne anteny oraz rozréznienie obiektéw wielokrotnie
wystepujacych w tej samej wigzce z tym samym nie unikalnym
adresem;

(b) inicjowanie, utrzymanie i przewidywanie traku;

(c) Uktad formowania plotow w formacie ASTERIX, ktory
dostarcza dane Cat 48 1 Cat 34, a dla obiektow w Modzie S
dotacza elementy depeszy zawierajace dane typu Enhanced
Surveillance (EHS) dla SDFC.

SSR_4.6.3.2_2. Trak musi by¢ zainicjonowany i utrzymany zaréwno w momencie detekcji [M]
(statkéw powietrznych z transponderem SSR i Modu S) oraz w momencie
odebrania danych uzupelniajacych (dotyczy tylko statkéw powietrznych
odpowiadajacych w Modzie S).

SSR_4.6.3.2_3. PAF musi trakowa¢ wszystkie statki powietrzne wiaczajac obiekty ze [M]
zduplikowanymi adresami i musi utrzymywac list¢ Roll Call stacji.

SSR_4.6.3.2_4. Informacje o statku powietrznym musza by¢ wysylane do SDFC oraz [M]
musi zosta¢ zainicjowany trak dla statku powietrznego wyposazonego w
transponder Modu A/C, ktérego wykrycie zostalo potwierdzone w strefie
odpowiedzialnosci.

SSR_4.6.3.2_5. Informacje o statku powietrznym muszg by¢ wysylane do SDFC oraz [M]
musi zosta¢ zainiciowany trak dla statku powietrznego wyposazonego w
transponder Modu S, ktérego wykrycie zostatlo potwierdzone w strefie
odpowiedzialnosci, i:

(a) Przynajmniej jedna odpowiedz All Call zostata odebrana i
potwierdzona przez odpowiedz na interrogacj¢ selektywna lub

(b) Odpowiedz na selektywna interrogacj¢ zostata odebrana w
wyniku selektywnej interrogacji, ktéra zostala zainicjowana
przez uzupeltniajace dane z SCF.

SSR_4.6.3.2_6. Kiedy statek powietrzny z transponderem Modu S jest wykryty w strefie [M]
mapy ,lockout”, stacja musi zastosowa¢ tak szybko jak to mozliwe
protokoét all call ,,lockout” zdefiniowany poprzez mapg.
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SSR_4.6.3.2_7.

SSR_4.6.3.2_8.

SSR_4.6.3.2_09.

SSR_4.6.3.2_10.

SSR_4.6.3.2_11.

SSR_4.6.3.2_12.

SSR_4.6.3.2_13.

SSR_4.6.3.2_14.

Mod C musi by¢ uaktualniany dla traku za kazdym obrotem anteny . [M]

Dane o wykrytych statkach powietrznych i informacje o zmierzonej jego [M]
pozycji musza by¢ wysylane w kazdym obrocie anteny az do momentu
zerwania traku.

Informacje o pozycji statku powietrznego musza pochodzi¢ ze [M]
zmniejszajacym si¢ priorytetem od wykrycia (All-Call lub odpowiedzi
selektywnej) lub w wyniku ekstrapolacji (zanik).

Odpowiedni parametr operacyjny, kiedy bedzie aktywny, musi w [M]
przypadku wystapienia zaniku wymusi¢ wysylanie ekstrapolowanych
obiektéw do monitora lokalnego i/ lub do SDFC.

Informacje o pozycji pochodzacej z ekstrapolacji, jesli takie zostana [M]
wystana, muszg by¢ odpowiednio oflagowane.

Konfigurowalny parametr operacyjny, kiedy bedzie aktywny, musi [M]
wymusi¢ na wyjsciu raporty o wykryciu do SDFC, zawierajace co
najmniej pozycj¢ (odlegtos$é, azymut, wysokos$¢) oraz identyfikacje (w
Modzie A i jesli dotyczy, identyfikacje statku powietrznego ,,Aircraft ID”,

po wybieralnej przez uzytkownika liczbie skandéw nastgpujacych po
pierwszej detekcji (minimum 1 tj. po drugim skanie), zapewniajac, ze
odpowiedni obiekt znajduje si¢ w strefie odpowiedzialnosci.

Konfigurowalny parametr operacyjny, kiedy bgdzie aktywny, musi [M]
wymusi¢ na wyjsciu raport o wykryciu do SDFC (niezaleznie od rodzaju
wykrycia np. 3/A, C, Roll CAIl i All Call) po wybieralnej przez
uzytkownika liczbie skanéw nastgpujacych po pierwszej detekcji
(minimum O, tj. w pierwszym skanie).

Ten tryb operacyjny (punkty [Wymag. SSR_4.6.3.2_12] i [Wymag. [M]
SSR_4.6.3.2_13]) musi by¢ ograniczony do zdefiniowanych przez
uzytkownika obszaréw geograficznych, a wynikajace z niego ,,wczesne
raporty” zarezerwowane do wybranych wyjs¢ SDFC.
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SSR_4.6.3.2_15. Trak musi by¢ przerwany, kiedy: [M]

(a) Statek powietrzny przemieszcza si¢ z komoérki znajdujacej sig w
obszarze odpowiedzialno$ci do komoérki poza tym obszarem
(brak) potrzeby podtrzymywania traku), lub

(b) Trak nie jest w stozku martwym i nie byt uaktualniony w
przeciagu 3 obrotéw anteny i zadne dodatkowe informacje nie
byty otrzymane podczas tego okresu od stacji sasiadujacych.

SSR_4.6.3.2_16. Fatszywe wykryciach statkéw powietrznych muszg by¢ zidentyfikowane i [M]
nie mogg zosta¢ wystane do wyjscia jako prawdziwe obiekty.

SSR_4.6.3.2_17. Raporty o obiektach zidentyfikowanych jako odbicia nie moga wychodzi¢ [M]
jako raporty o prawdziwych obiektach, ale wszystkie traki, wilaczajac te
sktadajace si¢ z falszywych raportéw muszg by¢ inicjowane i utrzymane.

SSR_4.6.3.2_18. Proces przetwarzania musi stale i automatycznie ustala¢ potozenie i [M]
identyfikowa¢ kierunek i pozycje odbijajacych obiektow, bedacych w
zasiggu radaru, poprzez analizowanie geometrii danych o odbiciu
pochodzacych od obiektéw z unikalnymi kodami.

SSR_4.6.3.2_19. Dane o reflektorach musza by¢ uzyte do utrzymania dynamicznej listy [M]
obiektéw odbijajacych.

SSR_4.6.3.2_20. Musi by¢ mozliwe programowanie do PAF-u danych o pozycji i orientacji [M]
stalych reflektorow takich jak przyktadowo hangary.

SSR_4.6.3.2_21. System przetwarzania musi wykorzystywa¢ dane o obiektach [M]
odbijajacych, przechowywane w liscie statycznej 1 dynamicznej
reflektoréw, w celu identyfikacji odbi¢ przez analiz¢ geometrii
rzeczywistego statku powietrznego, odbi¢ i przechowywanych danych o
reflektorach.

4.6.3.3 Lista Roll-Call stacji

SSR_4.6.3.3_1. Lista Roll-Call stacji musi zawiera¢ co najmniej informacjg¢ o identyfikacji [M]
i pozycji statkéw powietrznych, ktére stacja trakuje.

SSR_4.6.3.3_2. PAF musi utrzymywac listg¢ Roll-Call stacji, a SCF musi ja aktualizowaé. [M]
CMP i SCF muszg uzywac listy Roll-Call stacji, aby mie¢ pewno$¢, ze
odpowiednie aplikacje beda w stanie wysta¢ interrogacje do pozadanego
statku powietrznego poprzez stacje naziemna
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4.6.3.4 Procesor zarzadzania komunikacja (CMP)

SSR _4.6.3.4_1. CMP musi przetwarza¢ wszystkie zadania dla transakcji tacza danych, [M]
ktére beda do niego przekazywane z DLF. Jest on odpowiedzialny za
koordynacje instrukcji interrogacji.

SSR_4.6.3.4_2. Pakiety danych muszg by¢ przekazywane do organizatora ,,Scheduler” [M]
interrogacji w celu ich transmisji, a informacje z transmisji w dét Modu S
sg odbierane z PAF przez LMP w celu ich przekazania do DLF.

SSR_4.6.3.4_3. Statek powietrzny musi by¢ raportowany do GDLP zgodnie z [Ref.9]. [M]

SSR_4.6.3.4_4. Statek powietrzny musi by¢ raportowany do GDLP jako wychodzacy, [M]
kiedy obiekt opuszcza mape¢ odpowiedzialno$ci lacza-danych, lub jesli
zadna odpowiedz nie zostala odebrana na selektywna interrogacj¢ przez
dluzej niz 3 obroty anteny.

SSR_4.6.3.4_5. CMP musi obstugiwaé procedury kontroli przeptywu w momencie, gdy [M]
nie jest on w stanie przetworzy¢ otrzymanych zadan pochodzacych od
GDLP / interfejs lokalnego uzytkownika.

SSR_4.6.3.4_6. Obstuga kontroli przeptywu musi by¢ raportowana w odpowiednich [M]
polach formatu ASTERIX Cat. 18 zgodnie z [Ref.6](b).

4.6.3.5 Mode S Link Management Process (LMP)

SSR_4.6.3.5_1. LMP musi kontrolowa¢ wszystkie czynnos$ci tacza Modu S, z wyjatkiem [M]
interrogacji All-Call Modu S, ktére sa kontrolowane bezposrednio przez
RTCC.

SSR_4.6.3.5_2. LMP musi planowa¢ te interrogacje, ktérych rezultatem jest akwizycja [M]
statku powietrznego w Modzie S i trakowanie w PAF, co z kolei daje
pewnos¢, ze sg one przedstawione na liscie Roll Call stacji.

SSR_4.6.3.5_3. Dla kazdego obiektu na liScie Roll-Call stacji, za ktérego stacja naziemna [M]
jest odpowiedzialna i dla nowych obiektow wprowadzonych przez SCF,
LMP musi utworzy¢ i wysta¢ instrukcje interrogacji do RTCC

SSR _4.6.3.5_4. LMP musi pobra¢ ramki Modu S z kolejek CMP (jako pierwsze [M]
wybierane sg te o najwyzszym priorytecie) i stworzy¢ z nich instrukcje
interrogacji, aby je wysta¢ do RTCC.
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SSR_4.6.3.5_5. Muszg one zosta¢ dostarczone wzglgdem w kolejnosci azymutalnej wraz z [M]
informacja kontrolng, aby sekwencja interrogacji skierowana do
okreslonego statku powietrznego (np Linked Comm A lub UELM z
rezerwacja) mogla by¢ utrzymana.

SSR _4.6.3.5_6. LMP musi pobra¢ informacj¢ o statusie odpowiedzi Modu S (np. [M]
pomyslne lub nieudane dostarczenie), aby umozliwi¢ wykonanie naprawy
ramki poprzez kolejne proby w nastepnych okresach zapytan i przekazac
rezultat ostateczny do CMP.

SSR_4.6.3.5_7. Transakcja musi by¢ uznana za nieudana, jesli nie bgdzie wykonana w [M]
przeciagu op6znien czasowych podanych ponizej, od momentu kiedy
pierwsza interrogacja jej dotyczaca byta wytransmitowana:

(a) Comm A (1 do 4 segmentéw) 3 obroty anteny
(b) Comm B (1 do 4 segmentéw) 3 obroty anteny
(c) Comm C (2 do 16 segmentéw) 4 obroty anteny

(d Comm D (1 do 16 segmentéw) 5 obrotéw anteny

SSR _4.6.3.5_8. Te wartosci musza by¢ dopasowane oddzielnie dla kazdego typu [M]
transakcji od 1 do 20 obrotow anteny.

4.7 Funkcja koordynacji dozorowania (SCF)
4.7.1 Wymagania ogodlne
4.7.1.1 Praca globalnie

SSR_4.7.1.1_1. Stacja naziemna musi dziata¢ jako cz¢$¢ klastra potaczonych ze soba stacji [M]
naziemnych, przy czym kazda stacja w klastrze bedzie dzieli¢ ten sam
kod.

SSR_4.7.1.1_2. Podczas dzialania jako czg$¢ klastra, kazda stacja musi powiadamia¢ [M]
pozostate stacje w klastrze o wlocie statku powietrznego w jej zasigg jak to
zdefiniowano w ICD dla Intersite Co-ordination [Ref.10].

SSR_4.7.1.1_3. Stacja musi pozyskac¢ statek powietrzny poprzez umieszczenie go na liscie [M]
Roll-Call i wysylanie selektywnej interrogacji. (Taki statek powietrzny jest
zablokowany na interrogacje o tym samym kodzie II/SI, dlatego tez nie
odpowiada na interrogacje All-Call).

SSR_4.7.1.1_4. SCF (Rysunek 8) na zadanie musi dostarczy¢ dane o trakach do [M]
sasiadujacych stacji wewnatrz klastra.
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SSR_4.7.1.1_5. SCF musi by¢ tak zaprojektowany, zeby zminimalizowa¢ ilo$¢ i zakres [M]
rekonfiguracji kodu II/SI.

SSR_4.7.1.1_6. SCF musi by¢ zaprojektowany w taki sposob, aby posiadata mozliwos¢ [M]
podiaczenia az do pigciu innych stacji pracujacych w Modzie S jak
réowniez z kontrolerem klastra, poprzez sie¢ koordynacji dozorowania
(SCN).

4.7.1.2 Opis dziatan klastrow i ich trybow pracy
SSR_4.7.1.2_1. W trybie centralnym (Rysunek 1) stacja musi dziata¢ z mapa pokrycia i [M]
kodami II/SI przez kontroler klastra (CC).

SSR_4.7.1.2_2. W trybie rozproszonym (Rysunek 1) mapa pokrycia i kody II/SI musza [M]
by¢ wybrane wedlug algorytmu zdefiniowanego w [Ref.10] dziatajacego w
wezle radarowym.

SSR_4.7.1.2_3. Dodatkowo, oprécz pracy zorientowanej sieciowo wewnatrz klastra, SCF [M]
musi réwniez wspiera¢ prace samodzielng, w przypadku kiedy stacje nie
sa polaczone z siecia koordynacji dozorowania (SCN).

4.7.1.3 Praca i przejscia miedzy trybami

SSR_4.7.1.3_1. Podlaczanie lub odlaczanie stacji do SCN wykonywane recznie przez [M]
zatogg obstugi musi by¢ mozliwe lokalnie lub przez CAM.

SSR_4.7.1.3_2. Przejscia muszg si¢ odbywaé zgodnie z zasadami wymienionymi w [M]
[Ref.10].

SSR_4.7.1.3_3. Dodanie stacji do klastra musi odby¢ si¢ bez zaklécen w pracy [M]
operacyjne;j.

4.7.1.4 Przywracanie po awatii

SSR_4.7.1.4_1. Uporanie si¢ z blgdami i przywrdceniu systemu po ich wystapieniu musi [M]

odbywac¢ si¢ zgodnie z zasadami wyszczegolnionymi w [Ref.10].

SSR_4.7.1.4_2. Jesli wezet sieci jest NOGO (ustawiony bit ASTERIX item 1034/050 ) [M]
wowczas nie moze on by¢ czgscig klastra.

SSR_4.7.1.4_3. Wegzet sieci musi by¢ usunigty z klastra poprzez dezaktywacjg potaczenia [M]
z SCN.

SSR_4.7.1.4_4. Kiedy bit NOGO wezla sieci jest usunigty lub wyczyszczony, wéwczas [M]
jego polaczenie SCN musi by¢ ponownie aktywowane.
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SSR_4.7.1.4_5. Bit NOGO musi by¢ zmieniony przez wewngtrzng logike testowa ‘BITE’ [M]
wezta. Bit NOGO w Cat34/050 jest automatycznie ustawiony na O za
kazdym razem kiedy system jest aktywny, a wigc dostgpny do uzycia
operacyjnego.

SSR_4.7.1.4_6. Wszystkie usterki sieci i wgztéw muszg by¢ raportowane do CAM

4.7.2 Funkcjonalnosc¢

SSR_4.7.2_1.  SCF musi zawiera¢ nastgpujace funkcje:

(@)

(b)

Mapy pokrycia, okreslajace pokrycie dozorowania, blokad
Jlockout”, funkcji tacza danych ktére majg by¢ zapewnione, jak
to wyszczegolniono w [Ref.13];

Zasieg kazdej komorki musi byé¢ taki jak opisano w [Ref.13] i
limit zasiegu radaru musi by¢ dostosowany do granicy tej
komérki.

Srodki umozliwiajace dodanie lub usuniecie obiektu z listy Roll-
Call stacji zgodnie ze stanem SCF;

Lista statusu systemu sieci zawierajgca informacje na temat
ostatniego stanu SCF;

Proces kontroli sieci i kontroli btedéw, ktéry zawiera
przetwarzanie i protokoty wymagane do tego ,aby utrzymac
stacje w klastrze;

Interfejs komunikacyjny z SCN. Interfejs musi wspierac
wymiane depeszy w formacie ASTERIX dla koordynaciji
dozorowania, jak okreslono w [Ref.10];

Protokét akwizycji i przekazywania trakéw, zapewniajacy, ze
jakikolwiek interrogator jest poinformowany o kazdym nowym
traku wchodzacym w jego obszar pokrycia i wykorzystywany
przez radar w celu zadania informacji na temat traku z
sgsiadujacego wezta, w przypadku zaniku traku zgodnie z
[Ref.10].

[M]

[M]
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SSR_4.7.2_2.  Klauzula dla okresowej blokady transpondera ,,intermittent lock-out” musi [M]
by¢ utworzona dla wybranych obszaréw, ktére muszg byc¢
wyszczeg6lnione w mapie blokady transpondera. Na tych obszarach stacja
musi wysyla¢ instrukcje blokady do transpondera statku powietrznego
tylko w jednym skanie. Stacja musi kontynuowa¢ dozorowanie statku
powietrznego bez wysylania dalszych instrukcji blokady, az do momentu,
gdy statek powietrzny odpowie na interrogacje All-Call. Po odbiorze
odpowiedzi All-Call stacja musi czeka¢ przez zadany okres, a nast¢pnie
powtdrzy powyzsza procedurg.

SSR_4.7.2_3.  Przedzial czasu, w jakim powyzsza procedura jest wykonywana musi [M]
parametrem stacji (ustawianym od O do 30sek, z krokiem co 1 sekundg).

SSR_4.7.2_4.  Klauzula dla wymuszonej odpowiedzi ,,Lockout over-ride” musi by¢ [M]
dostgpna w wybranych sektorach okreslonych przez mape zasiggu
wymuszenia odpowiedzi, w ktorych, stacja musi zapytywaé statki
powietrzne Modem S w czasie okresu All-Call uzywajac wartosci PR jak
przedstawiono na rysunku 11.

SSR_4.7.2_5. Wykonawca musi dostarczy¢ funkcje umozliwiajaca tadowanie map [M]
pokrycia zgodnych z [Ref.13] do oprogramowania systemu radaru
wtornego z modem S.

SSR_4.7.2_6.  Jako element strojenia radaru Wykonawca musi przygotowac, dostarczy¢ i [M]
zatadowac do systemu mapy pokrycia dla radaru systemu radaru wtérnego.

SSR_4.7.2_7.  Funkcja koordynacji dozorowania (SCF) musi zapewni¢ transformacj¢ [M]
wspétrzednych, jak to zdefiniowano w [Ref.6](a) Zatacznik A do
lokalnych wspétrzednych dla trakéw odebranych od polaczonych stacji.

SSR_4.7.2_8.  Funkcja koordynacji dozorowania (SCF) musi zapewni¢ transformacj¢ [M]
wspoélrzednych, jak to zdefiniowano w [Ref.6](a) Aneks A z lokalnych
wspoélrzednych dla trakéw wystanych do podtaczonych stacji.

4.8 Funkcja tacza danych (DLF)
4.8.1 Wymagania ogétne

SSR 4.8.1_1. DLF musi zawiera¢ funkcjonalno$¢ Specific Service Entity jak [M]
zdefiniowano w sekcji 5.2.7 w Mode S Subnetwork SARPs [Ref.3]. Musi
ona wspiera¢ wszystki uslugi Modu S, mianowicie Ground Initiated
Comm B (GICB), Broadcast Comm B, Broadcast Comm A oraz Mode S
Specific Protocol (MSP).




S
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SSR_4.8.1_2.

SSR_4.8.1_3.

SSR_4.8.1_4.

DLF musi dodatkowo zawiera¢ funkcj¢ Frame Processing jak [M]
zdefiniowano w 5.2.2 Mode S Subnetwork SARPs [Ref.3], w celu
wsparcia komunikacji Switched Virtual Circuit poprzez podsie¢ Modu S
przez Ground Data Link Procesor (GDLP).

DLF musi umozliwi¢ potaczenia z uzytkownikiem lokalnym za pomoca  [M]
HDLC Lap-B lub potaczenia LAN.

Wykonawca musi opisa¢ w dokumentacji technicznej implementacje [M]
funkcjonalnosci tacza danych.

4.9 Transponder testowy

4.9.1 Wymagania ogélne

SSR_4.9.1_1.

SSR_4.9.1_2.

SSR_4.9.1_3.

SSR_4.9.1_4.

Transponder testowy musi by¢ jednostka niezalezna, dzialajaca jako [M]
transponder poziomu co najmniej 2 Modu S (opisany w [Ref.1] 2.1.5.1.2) i
jest umieszczony poza stacja radarowa.

System przetwarzania radaru musi umozliwia¢ zdefiniowanie wielu [M]
transponderéw testowych i zapewni¢ mozliwo$¢ blokady wysytania
pochodzacych od nich raportéw do SDFC/ATC.

Transponder testowy Modu S musi posiada¢ nastgpujace cechy: [M]

(a) Praca w Modzie 3A, C, intermodzie i w Modzie S (kody II oraz
ST);

(b) Symulowanie odlegtosci i poziomu lotu;
(c) Odporno$¢ na uszkodzenia;

(d) Konstrukcja modutowa z polaczeniami typu wtyk/gniazdo we
wszystkich modutach;

(e) W pelni pétprzewodnikowys;

(f) Definiowalne dane uzytkownika opisane w punkcie [Wymag.
SSR_4.9.2_1].

Transponder testowy musi spetnia¢ wszystkie wymogi opisane w [Ref.1]. [M]
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4.9.2 Przetwarzanie odpowiedzi

SSR_4.9.2_1.  Definiowalne przez uzytkownika dane muszg obejmowac: [M]

(a) Techniczny adres Modu S musi by¢ wybierany jako
hexadecymalny adres sktadajacy si¢ z sze$ciu znakow.

(b) Informacje dotyczace wysokosci i identyfikacji muszg by¢
wybieralne oddzielnie (w notacji oktalnej dla kodu 3/A oraz FL).

(c) Kazdy kod musi pozosta¢ zapamigtany w przypadku utraty
zasilania.

(d) Transponder musi mie¢ konfiguraowalny identyfikator lotu
(call-sign). Zmiana identyfikacji lotu musi by¢ ogloszona z
uzyciem standardowego protokotu rozgtoszeniowego Modu S.

SSR_4.9.2 2.  Urzadzenie musi funkcjonowaé przy zasilaniu zgodnym z wymogami [M]
okreslonymi w punkcie [Para. 5.6].

SSR_4.9.2_3.  Dostarczony urzadzenie musi zawiera¢ wyposazenie pomocnicze, w sktad [M]
ktérego wchodza: anteny, kable zasilajace 1 cale niezbedne
oprzyrzadowanie montazowe.
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5 Urzadzenia i funkcjonalnos¢ wspélna
5.1 System Monitorowania i Kontroli (CAM)

5.1.1 Wymagania ogodlne
CAM_5.1.1_1. System CAM musi kontrolowa¢ i monitorowa¢ co najmniej nastgpujace [M]

elementy systemu:

(a) PSR (Radar Pierwotny Dozorowania) oraz powiazane z nim
podzespoty;

(b) MSSR (Radar Wtérny Dozorowania) oraz powigzane z nim
podzespoty;

(c) Przektadni¢/podstawe anteny;

(d) Wewnetrzng dystrybucj¢ danych w radarach/ system transmisji
(ethernet, etc.);

(e) Statusy urzadzen komunikacyjnych;

(a) Inne elementy systemu zasadnicze z punktu widzenia
prawidtowej pracy radaru.

CAM_5.1.1_2. CAM moze opcjonalnie kontrolowa¢ czujniki systemu bezpieczenstwa [O]
(alarm pozarowy, alarm wtargnigcia, etc.).
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CAM_5.1.1_3. System monitoringu i kontroli (CAM) musi posiada¢ nastgpujace funkcje:  [M]

(a) zdalne kontrolowanie gtéwnych elementéw 1 parametrow
systemu,

(b) zdalne wysylanie statusu gtéwnych parametréw urzadzen, usterek
urzadzen, konfiguracji stacji (zdalne monitorowanie) do
okreslonych konsol systemu CAM;

(c) ciagta RTQC (Real Time Quality Control) wszystkich gléwnych
elementow i parametréw systemu z wykorzystaniem technik BITE
(Built-In Test Equipment);

(d) wspomaganie obstugi technicznej w wyodrgbnianiu (oraz
ewentualnej naprawie) usterek w urzadzeniach radarowych (co
najmniej do poziomu LRU w 90% przypadkéw usterek) przy
wykorzystaniu wspomnianych powyzej funkcji BITE;

(e) przeprowadzanie automatycznej rekonfiguracji elementow
systemu w przypadku powaznych usterek systemu. Funkcja ta
musi zawierac, jesli niezbg¢dne, rekonfiguracj¢ do stanu fail-soft;

(f) pracowa¢ jako scentralizowany system komputerowy dla
zarzadzania stacja (tj. monitorowanie statusu stacji, parametréw
pracy oraz bezpieczenstwa).

CAM_5.1.1_4. Funkcja monitorowania i kontroli musi by¢ dostgpna na poziomie lokalnym [M]
(na obiekcie radarowym) oraz zdalnym w lokalnym OKRL (Os$rodku
Kontroli Ruchu Lotniczego). Wszystkie stacie CAM muszg by¢
rownorzedne pod wzgledem priorytetu i muszg dzieli¢ dostgp do systemu
radarowego w oparciu o zasad¢ OR, wspotdzialanie i negocjowanie.
Jednakze funkcja monitoringu musi by¢ dostgpna ciagle w obydwu
lokalizacjach.

CAM_5.1.1_5. Wszystkie funkcje kontroli muszg by¢ dostgpne w miejscu lokalizacji [M]
urzadzen system. W przypadku przegladoéw, testow, etc., wybor ,.kontroli
lokalnej” musi blokowa¢ w interesie bezpieczenstwa personelu
technicznego wszystkie zdalne konsole, stanowiska, etc. zdalnego
sterowania.

CAM_5.1.1_6. System CAM musi odzwierciedla¢ filozofie systemu PSR/MSSR [M]
pracujacego bez ciagtego nadzoru. W zwiazku z powyzszym w systemie
muszg zosta¢ wykorzystane petne i zaawansowane techniki BITE.
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CAM_5.1.1_7. Na poziomie lokalnym (tj. w urzadzeniach) BITE musi dostarcza¢ [M]
nastepujacej informacji:

(a) wskazanie, ze wszystkie gléwne parametry systemu znajduja si¢
zakresie dozwolonych limitow;

(b) bezposrednie wskazanie uszkodzonego zespolu w przypadku
wystapienia usterki urzadzen (co najmniej do poziomu LRU
najlepiej do poziomu SRU (Shop Replaceable Unit)/PCB);

(c) wskazanie, ze urzadzenia pracuja poprawnie w zakresie
zdefiniowanych limitéw i przez to moze by¢ uruchomione ze
stanu Standby (rezerwy) lub tez jest dostgpne dla potrzeb
rekonfiguracji systemu w przypadku zduplikowanych elementow
systemu.

CAM_5.1.1_8. Zdalne i lokalne konsole CAM musza by¢ zdolne wyswietla¢ dane [M]
radarowe.

CAM_5.1.1_9. System CAM w celu zwrdcenia uwagi personelu technicznego musi [M]
generowaé alarm dzwigkowy w przypadku wystapienia usterki. System
musi mie¢ réwniez mozliwo$¢ wylaczenia tej funkcji.

CAM_5.1.1_10 Nastgpujacy zestaw stacji roboczych monitorowania i kontroli musi [M]
wchodzi¢ w sktad systemu monitorowania i kontroli:

(a) jedna (1) (redundantna jesli mozliwe) stacja monitorowania i
kontroli zainstalowana lokalnie w pomieszczeniu radarowym
bedaca lokalnym stanowiskiem systemu monitorowani i kontroli;

(b) zdalne stacje monitorowania i kontroli w liczbie i lokalizacjach
wskazanych w  odpowiednim dokumencie zewngtrznym
opisujacym osrodek radarowys;

CAM_5.1.1_11 Lokalne stacje monitorowania i kontroli musza by¢ wyposazone w [M]
podtaczona i skonfigurowang drukarke sieciowa.

5.1.2 Interfejsy monitorowania i kontroli

CAM_5.1.2_1. Interfejsy wykorzystywane w celu monitoringu oraz kontroli zdalnej i [M]
lokalnej musza wykorzystywa¢ standardy interfejsow 1 protokoléw
przemystowych.
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CAM_5.1.2_2. Brak tacznosci systemu radarowego/radaréw z CAM nie moze powodowaé¢ [M]
przerwy w jego pracy, obnizenia jego osiagdw Ilub wywotywaé
rekonfiguracjg urzadzen.

CAM_5.1.2_3. W przypadku usterki facza CAM petna kontrola musi by¢ zapewniona [M]
lokalnie lub tez przez terminal lokalny.

CAM_5.1.2_4. W przypadku kontroli systemu z terminala zdalnego cata kontrola lokalna [M]
oprécz mozliwosci zadania kontroli lokalnej musi by¢ zablokowana a
przekazanie kontroli do terminala lokalnego odbywa si¢ tylko za
zezwoleniem zdalnego terminala.

CAM_5.1.2_5. W przypadku kontroli systemu z terminala lokalnego znajdujacego si¢ w [M]
lokalizacji urzadzen cata kontrola z terminala zdalnego musi byé
zablokowana, jednakze monitorowanie oraz nagrywanie wszystkich funkcji
na tym terminalu powinno dziatac.

CAM_5.1.2_6. W przypadku kontroli systemu z terminala lokalnego cata zdalna kontrola [M]
oprécz mozliwosci zadania kontroli zdalnej musi by¢ zablokowana a
przekazanie kontroli do terminala zdalnego odbywa si¢ tylko za
zezwoleniem terminala lokalnego.

CAM_5.1.2_7. Kiedy system nie znajduje si¢ pod kontrola danego terminala, [M]
monitorowanie oraz nagrywanie wszystkich funkcji na tym terminalu musi
dziata¢.

CAM_5.1.2_8. Interfejs systemu CAM musi umozliwia¢ podiaczenie oraz rozlaczenia [M]
stacji naziemnej z sieci koordynacji dozorowania (SCN).

CAM_5.1.2_9. Interfejs systemu CAM musi umozliwiaé podlaczenie oraz odlaczenie [M]
wyjsciowych danych radarowych wysytanych do ATCC.

CAM_5.1.2_10 Wykonawca musi zapewni¢ dokumenty ICD (Interface Control Document) [M]
definiujace interfejsy, protokoty oraz formaty wiadomos$ci wykorzystywane
dla funkcji CAM.

CAM_5.1.2_11 System radarowy poprzez dostarczenie wlasciwych dedykowanych [M]
interfejsow musi zapewnia¢ mozliwos¢ podtaczenia radaru do centralnego
systememu monitoringu urzadzen CNS PAZP.

5.1.3 Wbudowane urzadzenia testowe BITE (Built in Test Equipment)

CAM_5.1.3_1. W systemie kolokownych radaréw PSR/MSSR z Modem S musi by¢ [M]
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zapewnione petne wyposazenie BITE dla stanéw zar6wno on-line jak i off-
line.

CAM_5.1.3_2. Urzadzenia BITE w stanie off-line (tryb pracy maintenance) musza mie¢ [M]
mozliwo$¢ inicjalizacji recznej lokalnie i zdalnie.

CAM_5.1.3_3. Urzadzenia BITE muszg by¢ zapewnione dla testowania systeméw Modu S [M]
zaréwno w stanie on-line jak i off-line i muszg by¢ w stanie wykry¢ kazda
usterke obnizajaca osiagi systemu.

CAM_5.1.3_4. Wspétczynnik pokrycia systemu urzadzeniami BITE (czgs¢ systemu [M]
[wlaczajac wszystkie zespoly, plytki oraz komponenty] monitorowana przez
BITE) musi by¢ co najmniej 90%.

CAM_5.1.3_5. Wspétczynnik wykrycia usterki przez BITE musi by¢ co najmniej 95%. [M]
Oznacza to, ze co najmniej 95% wszystkich usterek musi by¢ wykryte i
poprzez testowanie wyodrebnione do grupy trzech LRU. ( W wigkszosci
przypadkéw PCB jest zdefiniowane jako pojedyncze LRU).

CAM_5.1.3_6. Testowanie systemu zaréwno w stanie on-line jak i off-line musi dziata¢ [M]
bez potrzeby wykorzystania zadnego zewngtrznego wyposazenia testowego.

CAM_5.1.3_7. Czas wySwietlenia informacji o blgdzie po wystapieniu usterki w stanie on- [M]
line musi by¢ krétszy od 2 sekund.

CAM_5.1.3_8. Urzadzenia BITE on-line i off-line muszg zarejestrowa¢ uszkodzone [M]
urzadzenie (LRU) i przekaza¢ informacj¢ o uszkodzeniu poprzez interfejsy
CAM.

CAM_5.1.3_9. Testowanie w stanie on-line musi poprzez interfejsy CAM dostarcza¢ dane [M]
o osiggach radaru, w szczegd6lnosci o obnizeniu osiagéw dostarczajac w ten
sposéb wczesniejsze ostrzezenie o powstajacej usterce lub o potrzebie
naprawy.

CAM_5.1.3_10 Stabilno$¢ systemu radarowego PSR musi by¢ w sposéb ciaglta [M]
monitorowana za pomocg BITE.

5.1.4 Wskaznik lokalny PPI

CAM_5.1.4_1. Wykonawca musi dostarczy¢ wskaznik danych radarowych, ktéry musi [M]
umozliwic¢ personelowi obstugi monitorowanie
pierwotnych/wtérnych/taczonych  plotéw/trakéw oraz przetworzonych
danych pogodowych wysytanych do ATCC.
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CAM_5.1.4_2. Dane powyzsze musza by¢ wyswietlane w postaci geograficznej z [M]
dostegpnoscia odpowiedniej opcji przyblizania i oddalania zobrazowania.

CAM_5.1.4_3. Wskaznik musi umozliwia¢ w prosty sposéb konfiguracj¢ i wySwietlanie co [M]
najmniej:
(a) Mapy granic panstwowych,
(b) Mapy punktéw nawigacyjnych,
(c) Mapy sektoréw,
(d) Okregdéw zasiegu,
(e) Pozycji radaru.

CAM_5.1.4_4. Wskaznik musi umozliwia¢ konfiguracj¢ réznych symboli dla réznych [M]
typow danych (pierwotne/wtdérne/taczone).

CAM_5.1.4_5. Wskaznik  musi umozliwia¢ zobrazowanie w rozréznialny sposéb [M]
wszystkich pozioméw NWS danych pogodowych.

5.2 Monitor lokalny

DPL_5.2_1.  Autonomiczny, wolnostojace, fatwo przesuwalny i transportowalny monitor [M]
lokalny radarowy z =zestawem niezbednych interfejsow musi by¢
dostarczony.

DPL_5.2 2. Poprzez wykorzystanie tego monitora, obstuga techniczna jak i instalacyjna [M]
musi by¢ w stanie w pelni oceni¢ osiagi i pracg systeméw stacji Modu S
oraz PSR.

DPL_5.2_3.  Urzadzenia monitora musi wykorzystywa¢ standardowa przemystowa stacj¢ [M]
graficzna.

DPL_5.2_4. W przypadku propozycji wykorzystania specjalistycznych zewngtrznych [M]
urzadzen przetwarzania urzadzenia te muszg wspolpracowaé z tym samym
systemem, ktéry wykorzystuje monitor.

DPL_5.2_5. Monitor musi by¢ w stanie obstluzy¢ maksymalne liczby obiektow [M]
wytwarzanych przez specyfikowane urzadzenia radarowe.
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DPL_52 6. System wySwietlania musi by¢ w stanie odbiera¢ oraz wyswietla¢ co [M]
najmniej nastepujace sygnaly i dane z radaru Modu S oraz PSR lub tez z
opcjonalnych urzadzen nagrywania i odtwarzania danych (jesli takie
istnieja):

(a) informacja o obrotach oraz wyzwalaniu (dla SSR Mod A/C oraz
All Call Modu S);

(b) sygnaty wizyjne SSR/Modu S;

(c) sygnaty wizyjne PSR;

(d) skwantyzowane i przetworzone sygnaly wizyjne kanalu Sum
(wizja analogowa skonwertowana do cyfrowej zsynchronizowana
z sygnalem czasowym ekstraktora)(SSR oraz All-Call Modu S);

(e) dane odpowiedzi (wiadomosci wyjsciowe z procesora odpowiedzi
Modu A/C oraz Modu S);

(f) ploty (ASTERIX kat 11 48);
(g) informacje Modu S typu Enhance Surveillance (Asterix kat. 48);
(h) informacje o statusie (Asterix kat. 2, 34);

(i) wymiang danych w Sieci koordynacji dozorowania (zawarto$¢
Asterix kat. 17);

(j) prezentacja aktualnie uzywanych lokalnych map (Surveillance
Coverage);

(k) dane oznaczone jako nieprawidlowe i falszywe w PAF i nie
wysytane do ATCC;

() liste statkéw powietrznych z Modem S znajdujacych si¢ pod
dozorem (adres Modu S, wysoko$¢, pozycja);

(m) funkcjonalnos$¢ Data Link dla kazdego statku powietrznego;

(n) ostatnia odebrana i zdekodowana wiadomo$¢ dla kazdego
samolotu;

(o) odebrane wiadomosci rozgtoszeniowe Comm B
(p) Odebrane wiadomosci GICB;

(q) MSP (dla Dataflash);

(r) TCAS (Resolution advisories);

(s) Dane pogodowe z PSR (Asterix kat. 8).
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DPL_5.2_ 7.

DPL_5.2_8.

DPL_5.2 9.

DPL_5.2_10.

DPL_5.2_11.

DPL_5.2_12.

DPL_5.2_13.

DPL_5.2_14.

Dane (b), (c), (d), (), (g), (1), (), (k) oraz (s) muszg by¢ wyswietlane w [M]
postaci geograficzne;.

System musi zapewnia¢ operatorowi mozliwo$¢ wyboru dowolnej [M]
kombinacji danych do wyswietlania z powyzszej listy.

System musi by¢ w stanie wyswietla¢ zawarto$¢ danych w formacie [M]
ASTERIX na wyjsciu do ATCC.

Wykonawca musi dostarczy¢ wszystkie urzadzenia pomocnicze lub [M]
peryferyjne, ktére sa wymagane do pracy monitora.

Symbologia (oraz/lub kolor) muszg by¢ konfigurowalne w taki sposéb aby [M]
umozliwi¢ rozréznienie pomi¢dzy réznymi typami plotéw/trakow.

Mapa podktadowa musi by¢ zapewniona w promieniu 300 NM od miejsca [M]
posadowienia i pokrywac¢ terytorium Polski.

Musi by¢ umozliwiony import zestawu wspétrzednych tworzacych mapg. [M]

Musi by¢ dostarczone urzadzenie umozliwiajace nagrywanie i wyswietlanie [M]
tych nagranych danych zdefiniowanych w [Wymag. DPL_5.2_6].

5.3 Filtr i Korelator Danych Radarowych (SDFC)

SDFC_5.3_1.

SDFC_5.3_2.

SDFC_5.3_8.

SDFC_5.3_4.

SDFC_5.3_5.

SDFC_5.3_6.

System SDFC ogdlnie musi wykonywaé zadania filtracji oraz laczenia [M]
plotéw, organizacji i transmisji danych radarowych do ATMC.

Niezaleznie od filozofii pracy systemu wszystkie funkcje SDFC muszg
by¢ fizycznie zduplikowane oraz dane musza by¢ wymieniane pomi¢dzy [M]
obydwoma systemami.

Obydwa SDFC muszg by¢ zasilane pelnym zestawem danych radarowych

i pogodowych z obydwu kanatéw obydwu radaréw (PSR i MSSR). M]
Obydwa SDFC muszg dostarcza¢ dwoéch niezaleznych strumieni danych [M]
radarowych do ATMC.

Ta funkcja jesli nie jest obecna w czgsci PSR/MSSR musi umozliwiaé [M]
odrzucanie plotéw fatszywych, odbi¢ i wielokrotnych wiadomosci.

Trakowanie na poziomie SDFC musi by¢ rozpatrywane jako dodatkowy [M]

sposob filtrowana podnoszacy dodatkowo integralno$¢ i jako$¢ danych.
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SDFC_5.3_7.

SDFC_5.3_8.

SDFC_5.3 9.

SDFC_5.3_10.

SDFC_5.3_11.

SDFC_5.3_12.

SDFC_5.3_13.

SDFC_5.3_14.

SDFC nie moze wprowadza¢ wygtadzania pozycji statkow powietrznych.  [M]

Plotom/trakom musi by¢ przypisany odpowiedni format ASTERIX przed

transmisja. M]
Funkcja korelacji/faczenia plotéw/trakow moze by¢ wykonywana na
poziomie PSR lub MSSR lub bezposrednio na poziomie SDFC i musi
spetniac¢ nast¢pujace wymagania na osiagi: M]

e calkowite prawdopodobienstwo skojarzenia =295 %
e calkowity wspdlczynnik fatszywych skojarzen :<0.1 %
Catkowity system (t.j. PSR/MSSR oraz SDFC) musi by¢ zdolne do

przetwarzania danych dla najwyzszych wymaganych osiagéw PSR oraz [M]
MSSR.

Opdznienie toru przetwarzania oznacza catkowity czas przetwarzania od
momentu skanowania (o§wietlenia) obiektu przez anteng az do wystania [M]
tegoz obiektu do ATMC i nie moze przekracza¢ 2 sekundy.
SDFC musi dostarcza¢ nastgpujacych radarowych danych wyjsciowych:

(a) ploty PSR,

(b) ploty MSSR,

M]
(c) ploty taczone,
(d) dane pogodowe,
(e) inne wiadomosci systemowe.
Kazdy interfejs wyjsciowy SDFC musi by¢ konfigurowalny w stanie on-
line (bez przerwy w przesylaniu danych) w celu zapewnienia dowolnej [M]

kombinacji danych okreslonych w [Wymag. SDFC_5.3_12] az do
petnego (100%) wylistowanego zestawu tych danych

SDFC musi dostarcza¢ mozliwosci konfiguracyjnych pozwalajacych
wybra¢ kategori¢ danych ASTERIX wysylanych do ATCC dla
nastepujacych typéw danych:

(a) Dane radarowe Cat 1 lub Cat 48 [M]
(b) Dane serwisowe Cat. 2 lub Cat 34
(c) Dane pogodowe Cat. 8
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SDFC_5.3_15.

SDFC_5.3_16.

SDFC_5.3_17.

SDFC_5.3_18.

SDFC_5.3_19.

SDFC_5.3_20.

SDFC_5.3_21.

SDFC_5.3_22.

SDFC_5.3_23.

Znakowanie czasowe danych radarowych musi by¢ wykonywane za
- . N [M]

pomocg funkcji czasu [Para. 5.5] zastosowanej na obiekcie.

Ploty/traki PSR, MSSR lub potaczone muszg zawiera¢ TOD (Time of

Detection) w oddzielnym polu. Maksymalny btad znakowania czasowego [M]

musi by¢ mniejszy niz 100 ms.

Wymagania na dostgpno$¢ (tj. maksymalny czas wylaczenia lub
skumulowany czas wylaczenia dla okresu jednego roku) dla SDFC musza [M]
by¢ spdjne z warto$ciami okreslonymi dla PSR i MSSR.

Kazdy z kanatléw SDFC musi dostarcza¢ co najmniej 2 (dwa) interfejsy
wyjsciowe LAN oraz co najmniej 2 (dwa) interfejsy wyjsciowe szeregowe [M]
RS422/V, R232/V .24,

SDFC musi by¢ w stanie wymienia¢ dane wylistowane w [Wymag.
SDFC_5.3_12] z urzadzeniami RMCDE wykorzystujac HDLC, TCP/IP [M]
oraz UDP/IP.

Parametry interfejséw SDFC muszg by¢ konfigurowalne w prosty sposéb.  [M]

Kazdy z formatéw danych, protokoléw oraz fizycznych interfejséw
zaimplementowanych w SDFC musi by¢ zgodny ze swoja implementacja [M]
w urzadzeniach Eurocontrol RMCDE.

SDFC musi zapewnia¢ filtrowanie danych umozliwiajace co najmniej [M]
wyfiltrowanie obiektéw testowych PSR i MSSR.
Usterka dowolnego z kanatow radaru nie moze doprowadza¢ do

niedostepnosci kanatu SDFC. M]
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5.4 Komunikacja

COM_5.4_1.

COM_5.4 2.

COM_5.4_83.

Infrastruktura komunikacyjna musi umozliwia¢ jednoczesna transmisje
nastepujacych danych:

(a) danych radarowych (Asterix kat. 1,2,34,48);

(b) danych pogodowych (Asterix kat. 8);

(c) danych koordynacyjnych — SCN (Asterix kat 17);

(d) monitorowania i kontroli;

(e) transmisji GDLP/Data-Link (Asterix kat. 18);

(f) synchronizacji czasu z CZRL zgodnie z [Wymag. TIM_5.5_4].
Wykonawca musi zapewni¢ spdjnos¢ i poprawnos$¢ pracy wszystkich
interfejséw pomigdzy urzadzeniami i podsystemami wewnatrz calego

systemu radarowego, wlaczajac wszystkie interfejsy i podsystemy kontroli
zdalnej wyspecyfikowane w tym dokumencie.

Status komunikacji systemu radarowego z ATCC musi by¢ monitorowany
na CAM.

5.5 Funkcja czasu

TIM_5.5_1.

TIM_5.5_2.

TIM_5.5_3.

TIM_5.5_4.

TIM_5.5_5.

System radarowy musi zawiera¢ zdublowana Funkcje Czasu zapewniajaca
czas dla systemu (wlaczajac CAM) w celu synchronizacji i znakowania
czasowego.

Funkcja Czasu musi znakowa¢ informacj¢ czasem pochodzacym ze zrédta
zewngtrznego lub zegara wewngtrznego.

System radarowy musi by¢ wyposazony w zduplikowane odbiorniki GPS
dzialajace jako zewngetrzne zrodto czasu w celu zapewnienia synchronizacji
czasowej dla PSR, MSSR oraz urzadzen powigzanych na obiekcie.

System radarowy musi by¢ w stanie synchronizowac si¢ z dodatkowego
zewngetrznego zrédla czasu NTP (RFC1305) (centralny serwer czasu
PAZP) poprzez dodatkowy dedykowany i wbudowany interfejs Ethernet
(100 lub 1000 Mbps)/RJ45/1Pv4 lub IPv6.

System musi mie¢ mozliwo$¢ jednoczesnego podiaczenia co najmniej
dwéch zewngtrznych zrédet czasu (przyktadowo odbiornika GPS oraz
centralnego serwera czasu PAZP).

[M]

M]

[M]

M]

M]

[M]

M]

[M]
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TIM_5.5_6. W przypadku usterki zewngtrznych zrédel czasu powodujacej brak
dostarczania czasu odniesienia, Funkcja Czasu musi przelaczy¢ sig¢ na
zegar wewnetrzny. Taka sytuacja musi znalez¢ rowniez odzwierciedlenie
na CAM w Statusie Zrédta Czasu.

M]

5.6 Zasilanie

POW_5.6_1. Wszystkie urzadzenia systemu radarowego musza by¢ zdolne do pracy [M]
zasilane z komercyjnego trzyfazowego zrédla zasilania AC przy 230V
faza-do-neutralnego oraz 400V migdzyfazowego o czgstotliwosci 50 Hz.
Wszystkie wymagania na osiagi musza by¢ spetnione bez strojenia systemu
radarowego w przypadku kiedy zasilanie znajduje si¢ w zakresach
obowiazujacych tolerancji.

POW_5.6_2. W przypadku wystapienia usterki zasilania komercyjnego na CAM (na
stanowiskach lokalnych i zdalnych) musi by¢ wys$wietlone odpowiednie [M]

ostrzezenie.

5.7 Koputa anteny

RDM_5.7_1. Koputa musi zapewnia¢ ochrong anteny i przektadni przed surowymi [M]
warunkami pogodowymi.

RDM_5.7_2. Koputa musi wprowadza¢ absolutnie minimalne zakiécenia do gléwnych [M]
charakterystyk ostanianej anteny.

RDM_5.7_3. Koputa musi sktada¢ si¢ z sekcji panelowych potaczonych wzajemnie i [M]

formujacych podcicta sferg.

RDM_5.7_4. Koputa musi mie¢ zapewnione odpowiednie o$wietlenie wewngtrzne w
celu ulatwienia obstugi urzadzen przy obnizonym o$wietleniu lub w trakcie [M]
nocy.

RDM_5.7_5. Wngtrze koputy musi by¢ wyposazone w odpowiednie punkty zaczepu dla
urzadzen dzwigowych zdolne do uniesienia obciazen o cigzarze réwnym [M]
cigzarowi anten.

RDM_5.7_6. Wszystkie specjalizowane urzadzenia i materiaty niezbedne dla obstugi

kopuly muszg by¢ dostarczone. M]

RDM_5.7_7. Koputa nie moze by¢ podatna na wzrost grzybow ani alg. [M]
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RDM_5.7_8. Koputa musi by¢ takiej konstrukcji aby jej mechaniczna integralno$¢ oraz
forma nie uleglta uszkodzeniu z powodu zalegania $niegu i/lub lodu. [M]
Formowanie ztogéw lodu na szczycie kopuly jest niedopuszczalne.

RDM_5.7_9. Koputa musi by¢ spetnia¢ swoja rolg z minimalnymi potrzebami obstugi [M]

przez okres co najmniej 20 lat.

RDM_5.7_10. Koputa powinna by¢ odporna i zachowaé¢ swdj ksztatt oraz parametry dla
zewngtrznych warunkéw pogodowych przedstawionych w [Wymag. [M]
GEN_2.4.1_1].

5.8 Czesci zapasowe

SPT_5.8_1.  Wykonawca musi dostarczy¢ podstawowy zestaw czgsci zapasowych
obejmujacy minimum podzespotéw, zespotow i modutéw wystepujacych
pojedynczo (nie redundantnych) w systemie radar6w z wylaczeniem jego
czegsci antenowe;j.

[M]

SPT 5.8 2. Dla lokalizacji Warszawa dostawca musi dostarczy¢ rozszerzony zestaw
czesci zapasowych. Ten zestaw czgsci zamiennych musi zawiera¢ co
najmniej po jednym egzemplarzu elementu danego typu, bedacym
najmniejszym wymiennym podzespolem (LRU) wystgpujacym w Systemie [M]
Radaréw z wylaczeniem falowoddéw, linii koncentrycznych, okablowania,
elementow konstrukcyjnych szaf radaréw, anten oraz elementéw
mechanicznych systemu napgdowego.

SPT 5.8 3. W skitad zestawu czg$ci zamiennych dla lokalizacji Warszawa musi
wchodzi¢: silnik napedu systemu antenowego (1szt.), generator impulséw
azymutalnych (1 szt.), zlacze obrotowe (1 szt) oraz podzespét sterujacy [M]
praca silnika systemu napedowego - falownik (1 szt.), transponder testowy
zgodny z Para [5.9] (1szt.).

5.9 Urzadzenia pomiarowe i serwisowe

SVC_ 5.9 1. Wykonawca musi dostarczy¢ niezbgdny zestaw urzadzen serwisowych dla
potrzeb obstugi oraz wykonywania przegladéw kolokowanego systemu [M]
radarowego.

SVC_5.9 2. Dostarczony zestaw narzedzi serwisowych musi by¢ kompletny i
umozliwia¢ wykonanie wszystkich niezbednych procedur prewencyjnej i
korekcyjnej obstugi przez personel Zamawiajacego, wiaczajac niezbedne
pomiary sygnatow.

M]
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SVC_5.9 3.

SVC_5.9_4.

Wykonawca musi dostarczy¢ mierniki i wyposazenie dla lokalizacji

Warszawa i Zabierzow wg wykazu zawartego w Zalaczniku D niniejszego
dokumentu. Dostarczone urzadzenia musza mie¢ parametry rownowazne

M]

lub lepsze niz te przedstawione w ich opisie zawartym w Zataczniku D.

Wykonawca musi zapewni¢ zestaw narzedzi specjalistycznych w celu
zapewnienia tatwej obstugi anteny i podstawy, wlaczajac podnoszenie jej [M]

ciezkich elementow.
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6 Zatacznik A - Stownictwo

°C - Degree Celsius / stopnie Celsjusza

ACC - Area Control Centre (En-route Control) / Centrum Kontroli Obszarowej

ACP - Azimuth Count Pulses / Impulsy azymutalne

AICB - Air Initiated Comm B

ANSP - Air Navigation Service Provider / Dostawca ustugi nawigacji

APG - Azimuth Pulse Generator / Generator Impulséw Azymutalnych

APP - Approach Control / Kontrola zblizania

ASTERIX - All Purpose Structured Eurocontrol Radar Information Exchange

ATM - Air Traffic Management / Zarzadzanie ruchem lotniczym

ATMC - Air Traffic Management Center in Warszawa (equal to ATCC) / Centrum
Zarzadzania Ruchem Lotniczym w Warszawie

ATC - Air Traffic Control / Kontrola ruchu lotniczego

ATCC - Air Traffic Control Centre in Warszawa / Centrum kontroli ruchu
lotniczego w Warszawie

AU - Azimuth Unit / Jednostka azymutu

BDS - Comm B Data Selector

BITE - Built In Test Equipment / Wbudowane urzadzenia testowe

CC - Cluster Controller / Kontroler klastra

CFAR - Constant False Alarm Rate / Staty wspétczynnik fatszywego alarmu

CMP - Communication Management Process / Process zarzadzania
komunikacja

CSCl - Computer  Software  Configuration Item / Modut Sktadowy
Oprogramowania

CZRL - Centrum Zarzadzania Ruchem Lotniczym

DLF - Data Link Function / Funkcja tacza danych

EATCHIP - European ATC Harmonisation and Integration Programme

EMS - European Mode-S Station / Europejska stacja modu - S

FL - Flight Level (1FL = 100 ft) / Poziom lotu

FRUIT - False Replies Unsynchronised In Time

FTS - Functional Technical Specifications / Specyfikacja funkcjonalno
techniczna (SFT)

GDLP - Ground Link Data Processor

GICB - Ground Initiated Comm B

GPS - Global Positioning System

HDLC - High level Data Link Control

HWCI - Hardware Configuration Item / Modut Sktadowy Urzadzen

ICAO - International Civil Aviation Organisation

ICD - Interface Control Document

IFF - Identification Friend or Foe

Il - Interrogator Identifier / Identyfikator interrogatora
IISLS - Improved Interrogator SidelLobe Suppression / Ulepszone ttumienie




Formularz
o FO03-KP-AWP-

f Specyfikacja funkcjonalno-techniczna 01

systemu kolokowanych radarow dozorowania gtrC)na 912110
miana

02/2008-07-02

listkdw bocznych interrogatora

IRF - Interrogation  Repetition  Frequency/  Czestotliwo$¢  powtarzania
interrogacji

Kbps - Kilo bit per second / Kb na sek.

kn - Knot (NM.h™, 1 kn = 0.514444 m.s™) /Wezet

LC - Link Control/ Kontroler tacza

LMP - Link Management Process / Procesor zarzadzania taczem

LRU - Lowest Replaceable Unit / Najmniejszy wymienialny zespot

LVA - Large Vertical Aperture (rotating antenna)/ Antena LVA

MSP - Mode S Specific Protocol

MSSR - Monopulse Secondary Surveillance Radar / Monoimpulsowy Radar
Witoérny Dozorowania

MTAC - Multiple Time Around Clutte r/ Zaktocenia z poprzednich okreséw
powtarzania

MTAT - Multiple Time Around Targets / Echa z poprzednich okreséw powtarzania

MTBF - Mean Time Between Failures / Sredni czas pomiedzy usterkami

MTTR - Mean Time To Repair / Sredni Czas Naprawy

NM - Nautical Mile / Mila morska

NWS - National Weather Standards

OBA - Off Boresight Azimuth / Azymut odchylenia od osi wigzki

OBl - Off Boresight Indication / Wskaznik odchylenia od osi wigzki

OKRL - Osrodek Kontroli Ruchu Lotniczego

PAF - Plot Assignor Function / Funkcja formowania plotéw

Para - Oznacza odniesienie do puntku w w niniejszym lub zewnetrznym

dokumencie

PC - Pulse Compression / Kompresja impulsu

PCB - Printed Circuit Board / Plytka uktadu drukowanego

Pd - Probability of Detection / Prawdopodobienstwo wykrycia

POEMS - Pre Operational European Mode S Station

PRANET - PANSA Radar NETwork

PRF - Pulse Repetition Frequency / Czestotliwo$¢ powtarzania impulsow

PRI - Pulse Repetition Interval / Okres powtarzania impulsow

PSR - Primary Surveillance Radar / Radar Pierwonty Dozorowania

RAPS llI - Recording, Analysis, Playback & Simulation System for Surveillance
Data Il

RCS - Radar Cross Section / Powierzchnia skuteczna odbicia

RDIF - Radar Data Interchange Format

RF - Radio Frequency / Czestotliwo$¢ promieniowania

RHD - Radar Horizon Distance / Odlegtosé horyzontalna radaru

RMCDE - Eurocontrol’'s Radar Message Conversion and Distribution Equipment

RMS - Root Mean Square/ Pierwiastek sredniokwadratowy

rpm - Revolutions per Minute / Obrotéw na minute

RSLS - Receiver SideLobe Suppression / Thumienie listkéw bocznych odbiornika

RTCC - Real Time Channel Control / Kontrola kanatow w czasie rzeczywistym




Formularz
— FO03-KP-AWP-

? Specyfikacja funkcjonalno-techniczna 01
systemu kolokowanych radaréw dozorowania | Strona 92z 110

Zmiana
02/2008-07-02

RTQC - Real Time Quality Control / Kontrola jakosci w czasie rzeczywistym

SARPs - Standards And Recommended Practices

SASS - Surveillance Analysis Support System

SCF - Surveillance Co-ordination Function / Funkcja koordynacji dozorowania

SCN - Surveillance Co-ordination Network / Sie¢ koordynacji dozorowania

SDP - Site Dependent Parameters / Parametry konfiguracyjne stacji
radiolokacyjne

SFT - Specyfikacja Funkcjonalno Techniczna

SMF - Systems Management Function / Funkcja zarzgdzania systmem

SPI - Special Position Identification pulse / Impuls SPI

SSR - Secondary Surveillance Radar / Radar Wt6rny Dozorowania

STC - Sensitivity Time Control

SUR - Surveillance / Dozorowania

TMA - Terminal Control Area / Rejon kontrolowany lotniska

UPS - Uninterruptable Power Supply / Zasilanie Bezprzerwowe

USB Universal Serial Bus
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[Ref.2]

[Ref.3]

[Ref.4]
[Ref.5]

[Ref.6]

[Ref.7]
[Ref.8]

[Ref.9]

[Ref.10]

[Ref.11]

7 Zalacznik B - Dokumenty referencyjne
ICAO Annex 10, third edition of Volume IV (ostatnie wydanie).

STANAG 4193 NATO Technical characteristics of IFF MK XA and MKXII
Interrogators and Transponder.

Mode S Subnetwork SARPs described as Volume III, Part 1, Chapter 5 to Amendment
77 of ICAO Annex 10, including appendices, November 2002

Manual of SSR Systems, third edition (2004): ICAO Doc.9684.
Standard STFRDE ASTERIX documents:

(a) EUROCONTROL Standard Document for Radar Data Exchange Part 1
ASTERIX, SUR.ET1.ST05.2000-STD-01-01, Edition: 1.26, November 2000

(b) EUROCONTROL Standard Document for Surveillance Data Exchange Part 2b
Transmission of Monoradar Service Messages, SUR.ET1.ST05.2000-STD-02b-
01, Edition: 1.26, November 2000

(©) EUROCONTROL Standard Document for Surveillance Data Exchange Part 4
Transmission of Monoradar Target Reports, SUR.ET1.ST05.2000-STD-04-01,
Edition: 1.14, November 2000

European Mode S ASTERIX Documents:

(a) EUROCONTROL Standard Document For Surveillance Data Exchange Part 5
Category 017 Mode S Surveillance Coordination Function Messages,
SUR.ET2.ST03.3111-SPC-02-00, Edition: 1.0, October 2004 + Annex A: Co-
ordinate transformation algorithms for the hand-over of targets between
POEMS interrogators

(b) EUROCONTROL Standard Document For Surveillance Data Exchange Part 6
Category 018 Mode S Datalink Function Messages, SUR.ET2.ST03.3112-
SPC-01-0, Edition: 1.5, March 1999

RDIF 'Radar Data Interchange Format' CAA Paper 87002, November 1991.

Regional Supplementary Procedures (SUPPs) — ICAO. Doc.7030/4, EUR, Part 1
(Carriage and Operation of SSR Mode S airborne equipment)

EATCHIP GDLP/Local User ICD for POEMS, SUR.ET2.ST03.3112-SPC-02-00,
Edition: 1.7, Edition Date, 17 March 1999, Status: Working Draft.

European Mode S Station Intersite Surveillance Co-ordination Interface Control
Document, SUR/MODES/EMS/ICD-01 (form. SUR.ET2.ST03.3110-SPC-02-00), 2.06,
9 May 2005.

EUROCONTROL Standard Document for Radar Surveillance in En-Route Airspace
and Major Terminal Areas, Edition 1.0, March 1997 RELEASED issue.
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[Ref.12]

[Ref.13]

[Ref.14]

[Ref.15]

[Ref.16]

[Ref.17]

[Ref.18]
[Ref.19]
[Ref.20]

[Ref.21]

ICAO "Manual on Testing of Radio Navigation Aids: Volume III (Testing of
Surveillance Radar Systems): ICAO Doc.8071

European Mode S Station Coverage Map Interface Control Document,
SUR/MODES/EMS/ICD-03 (form. SUR.ET2.ST03.3113-SPC-01-00) ), 1.16, 9 May
2005.

ICAO AIR NAVIGATION PLAN - EUROPEAN REGION DOC 7754/24
Corrigendum 17/2/99

International Standard ISO/IEC 8208: 1995 (E): Information Technology-Data
communications-X25 Packet Layer Protocol for Data Terminal Equipment.

International ~Standard ISO/IEC 7776: 1995 (E): Information Technology-
Telecommunications and information exchanges between systems-High level data link
control procedures-Description of the X.25 Lap-B compatible data link procedures.

[European Mode S Station Surveillance Output Interface Control Document,
SUR/MODES/EMS/ICD-04, 1.02, 19 April 2001.

ICAO Annex 10 up to the latest amendment
Dz.U. nr 135 poz. 1444 7z dn. 17 maja 2004.

EUROCONTROL Document for Radar Sensor Performance Analysis (Document
Reference SUR.ET1.ST03.1000-STD-01-01, Edition 0.1, dated June 1997 (Working
Draft)), hereafter called the "RSPA Document".

,,Buropean Mode S Station Functional Specification” wersja 3.11 z dn. 9 maja 2005.
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8 Zatacznik C - Rysunki

Coordination with Distributed Management

Coordination with Central Management

Rysunek 1 Opcje koordynaciji klastra
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Antenna System

A )
| i
Interrogator
i
Self Test
Function
\ A
Monitoring Ly PSR data
Data 3 System Management Radio Clock
£ Function
f5)
Control £ bl -
Instructions ™| @
g i }
€
2
~ Local El y Y
Mongoi:nr?ozzg hl g Local Display,
g = Recording &
Facilities € . Playbac%(
e »| Facilties
- 3 Ar
A
Data Link ]
Function
| | «—| Surveillance
Co-ordination
J A Function
4
A A |
Local User  GDLP Network Plot
Interface Data Data Data
(ASTERIX
Format)

Rysunek 2 Zarys funkcjonalny stacji naziemnej modu S.
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Mode S Antenna Sum,
Difference and Control

A
Y

Rotating Joint and
Turning Gear

\

Azimuth Data Generator

\

To Interrogator

Rysunek 3 Antena LVA
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¢ To Antenna

[
Difference| Corlﬂrol
Sum
Sum  Control
+ Y + | |
Receiver Transmitter
/

) Azimuth
Video - .
Signal information
Process ! .

Interrogation modulation

T T commands

Sum OBI

# SMF

Rysunek 4 Interrogator
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Video Signal

Process Irlter;Ogator
! \
REAL TIME Azimuth
CHANNEL CONTROL - Data
| (RTCC) (Antenna)

roor

Mode A/C Mode S Interrogation
Reports Reports  Instructions

[

| Plot Data
g —

PSR Reports
LINK CONTROL (LC) -
-
Radio Clock
A A A
Y Y Y
Data Link  Local SCF

Function  Display

Rysunek 5 Funkcja zarzadzania systemem (SMF)




Specyfikacja funkcjonalno-techniczna
systemu kolokowanych radarow dozorowania

Formularz
FO03-KP-AWP-
01

Strona 100 z
110

Zmiana
02/2008-07-02

Interrogation
modulation

Progsﬁqsed commands Proscﬁﬁfed
| | OBl A o8Bl
Azimuth
Data
Y Y vy
Mode A/C Interrogator| I\{Iqoed e| S
Reply  <&— ‘Scheduler [+ by
Process Process
A
Y Y Y
Mode A/C Interrogation  Status Mode S
Reports  Instructions Information  Reports

Rysunek 6 Kontroler kanatu czasu rzeczywistego (RTCC)
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PSR
Reports
(option)
Mode A/C Mode S Interrogation/Control
Repcirts Rei)orts Instructions
A
Radio -
Clock - Plot Ass_ignor PSR, Mode A/C,
Function —— Mode S Track and Mode S
Information Enhanced
Surveillance Plot
Data
Mode S Replies
Status Information
Roll Call List [
S e —
A
y J
Communication Mode S Link
Management |[=*—*| Management | Azimuth
Process (CMP) Process (LMP) Data
v '
Data L_|nk SCF
Function

Rysunek 7 Kontrola tacza
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SMF

#

Station Roll-Call List

L]

Periodic Network and Failure
Monitoring . - Management
Process Process

i A
Yy v

Coverage Map

Network System |

i

A

Status List h

Communications

A

Interface

|

\
Network Link

Rysunek 8 Funkcja koordynacji dozorowania (SCF)
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Global Roll-call List

Global Tracked Target List
Station Tracked Target List

Station Potential Track List

i

'

Surveillance
Processing

i

Incoming plot
data from
stations via
SCN or RDP

A

Y

Periodic

— -

A i
\ V

Control

Network and
Monitoring [—" Failure
Process

Coverage Map

Network System
and Status List

SCF

i

|—— -

Network Link

)

CMS Interface

1
Surveillance

Coordination
Network SCN

Optional connection
to/from RDP system

Rysunek 9 Kontroler klastra (CC)
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Cluster Controller
CMS g ; I<> Optional Connection
Connection Global Roll-Call List to/from RDP system

| | |
Y | Y Y

Station SCF Station SCF Station
Call (2) Roll-Call (3) Roll-Call (n)

SCF Station SCF
Roll-Call (1) Roll-

Mode S Mode S Mode S Mode S
Groundstation | Groundstation Groundstation [  Groundstation
(1) SCF (2) SCF (3) SCF (n) SCF

CC to site communications - Central Control
Mode, via Packet Switched Network.

Inter-site communications - Distributed mode,
via Packet Switched Network.

Rysunek 10 Sie¢ koordynacji dozorowania (SCN)




Formularz
v FO03-KP-AWP-

& | Specyfikacja funkcjonalno-techniczna g:rona s
systemu kolokowanych radaréw dozorowania | {1

Zmiana
02/2008-07-02

One beam pass

P=1 P=1 P=1
Override Override Override
P=05P=05 P=05P=05 P=05 P=05 P=05P=05

One complete all call cycle

Pattern A to achieve 90% probability in two aerial revolutions

One beam pass

P=1 P=1 P=1
Override Override Override Override
p=025P=05 p=025 P=05 p=025 P=05 p=0.25 P=05

One complete
all call cycle
Pattern B to achieve 90% probability in three aerial revolutions
Note:

Pattern A always gives four interrogations with a probability of 0.5
but every fourth pattern has two override interrogations instead of
one. Pattern B always gives two interrogations with a probability
of 0.5 and two override interrogations with a probability of 0.25

Rysunek 11 Przykiad stochastycznego All-Call
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to the SMF
!
Combined Data-
Link Requests
\ V Y
SVC/MSP GICB Broadcast
Manager Manager Manager
ﬁk A A a J A A
\ Y \j
Internal
GDLP-DLF| | User-DLF P
Interface Interface Applications
A A A A
] ]
GDLP Local user MMI R(feggirlﬁ;ng

Rysunek 12 Funkcja tacza-danych (DLF)
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Primary
radar
element

Antenna System

Receiver ransmittei
ij ﬁifvideo signals
turning Video Sign%,
information Interrogator
and trigger
quantized interrogation
ﬁgprocessed modulation
PSR:Video video signal§ commands
System
Management
Function
|Real Time Channel Contrg
Mode A/f o IR Mode S # Interrogation %?sgiliﬁgganced
reports p reports instructions]  information SSR(/PSR)
- plot data (cat. 48)
PSR | Link Control |
plot/status
(cat. 1,2)
status
information
. . (cat. 34) Surveillance
Data Link Function Co-ordination Functior

§§ data from
coveragej% Surveillance
L
map Coordination
network

(cat17)

X Access Point of the LOCAL DISPLAY

Rysunek 13 Punkty dostepowe monitora lokalnego (LD)
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Rysunek 14 llustracja rozktadu sektorowego
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9 Zatacznik D — Mierniki

a) Lokalizacja Warszawa

Lp. | Nazwa Opis urzadzenia Szt
- pasmo 1MHz - 4GHz
Generator - mo'ZIiwos'é.ze'antrznego wyzwalania przebiegiem impulsowym o
1 sygnatowy czasie trwania 1mpulsu od 300n§ ' ' 1
- regulowany poziom mocy wyjsciowej z zakresu od + 20dBm do -
Cw
100dBm
- wyswietlacz poziomu mocy i czgstotliwos$ci
- pasmo 125MHz
- prébkowanie 1GS/s
Generator - gromadzenie danych 2Mpts / kanat
2 przebiegdéw - 16 bitéw rozdzielczo$¢ 1
arbitralnych | - funkcja PWM
- 2 lub 4 kanaty
- z wyswietlaczem lub podtaczany od komputera
- pasmo 10Hz - 200MHz
3 Generator - mozliwo$¢ zewnetrznego wyzwalania impulsowego od 100ns / TTL 1
impulsowy - poziom sygnatu wyjsciowego 10V / 50 om
- z wyswietlaczem
Oscyloskop | - pasmo DC - 1GHz
4 cyfrowy z - prébkowanie 5GS/s 1
serii DPO lub | - 4 kanatly
TDS - wyswietlacz LCD kolorowy
5 Cyrkulator pasmo 0,95GHz do 1,15GHz 1
mikrofalowy
Sprzegacz - pasmo IGHZ -3GHz
. - moc $rednia 250W
6 mikrofalowy . L o 1
- pomiar mocy padajacej i odbitej
- sprz¢zenie 30dB
Thumik - pasmo 0 - 12GHz
7 re;ulowany -moc 2W CW 1
- skok 1dB
- zakres od 0 - 70dB
- dlugos¢ 1m
3 Zestaw kabli | - N male - N male -4 szt 1
pomiarowych | - SMA male - SMA male - 4 szt
- BNC male - BNC male -4 szt
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b) Lokalizacja Zabierzow

Lp. | Nazwa

Opis urzadzenia

Szt

Miernik mocy
szczytowej z sonda

- dostosowany do procedur serwisowych radaréw,
pomiarowych radaru

wystepujacych w radarze,

- prébkowanie co najmniej 20 MSa/s'

- umozliwia pomiar mocy w okreslonym czasie
- wyswietlacz cyfrowy

- jednostki pomiaru Watt oraz dBm

- doktadnos¢ bezwzgledna +/-0.02, +/-0.5%

- wyposazony w wyjscie sygnatlu odniesienia

- zakres pomiaru mocy dostosowany do parametréw punktéw

- pasmo czgstotliwosci dostosowane do pasma sygnatow

Oscyloskop cyfrowy

- dostosowany do procedur serwisowych radarow

pomiarowych radaru

2 (co najmniej serii wystepujacych w radarze,

DSO),

- pasmo min. do 500 MHz

- 4 kanatly

- prébkowanie do 4 GSa/s'

- mozliwo$¢ podlaczenia przez USB do komputera

- zakres pomiaru mocy dostosowany do parametréw punktow

- pasmo czgstotliwosci dostosowane do pasma sygnatow

pola

Miernik parametréw

elektromagnetycznego
PEM z sonda

- pomiar w wolnej przestrzeni

- posiada wys$wietlacz cyfrowy

- pomiar parametréw pola w wolnej przestrzeni w
jednostkach W/m2, V/m, A/m i pochodnych

- pasmo urzadzenia obejmuje zakres czgstotliwosci
emitowanych przez radary

min. 0.5 W/m2
- $wiadectwo kalibracji
- urzadzenie przeno$ne (waga ponizej 1 kg.)

- walizka

- pomiary wyciekéw promieniowania mikrofalowego

- pomiar gesto$ci mocy w zakresie: min. 0.01 mW/m2 do

- wyposazona w odpowiedni akumulator oraz tadowarke




